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Genel uyarilar
Emniyet uyarilarinin yapisi

1 Genel uyarilar

1.1 Emniyet uyarilarinin yapisi
Bu igletme kilavuzundaki uyarilarin yapisi:

Piktogram A SINYAL SOzCUK!

Tehlike tiri ve kaynagi.
Uyulmadiginda:
» Tehlike dnleme dnlemi(leri).

>

Piktogram Sinyal s6zciik Anlami Uyulmadiginda
Ornek: Dogrudan bir tehlike Agir yaralanmalar veya 6lim
A Olasi tehlikeli durum Agir yaralanmalar veya 6lum
Genel tehlike
. E DIKKAT! Olasi tehlikeli durum Hafif yaralanmalar
s . DIKKAT! Olasi malzeme hasarlari Tahrik sisteminde veya ortamda hasar
Belirli bir tehlike, olu
- ) smasi
orn. elektrik soku
UYARI Faydali bir uyari veya ipucu.
® Tahrik sisteminin kullaniimasini
1 kolaylastirir.

1.2  Garanti kosullan

Bu igsletme kilavuzuna uyulmasi arizasiz bir galisma ve garanti haklarinin kaybolmamasi
icin sarttir. Bu nedenle, cihaz devreye alinmadan 6nce bu igletme kilavuzu dikkatlice
okunmalidir.

Sistem ve isletme sorumlusunun ve kendi sorumluluklari altinda cihaz Gizerinde galisan
kisilerin cihaza erisebilmelerini ve kilavuzun okunabilecek bir durumda olmasini
saglayin.
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Genel uyarilar
Sorumsuzluk

1.3 Sorumsuziluk

Cok aksl servo suricl MOVIAXIS® 'in glvenli bir sekilde igletiimesi ve dngdérilen Grin
dzellikleri ile glic degerlerine erisilmesi igin isletme kilavuzuna uyulmasi sarttir. isletme
kilavuzuna uyulmamasi sonucu olugsabilecek kisisel, mal veya varlik hasarlarindan
SEW-EURODRIVE sorumlu degildir. Bu gibi durumlarda malzeme hatasi sorumlulugu
kabul edilmez.

1.4 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii MXR

Bu igletme kilavuzunda besleme ve geri beslemeli sebeke moduli MXR'den,
MOVIAXIS®-aks sistemi icin opsiyonel bir pargasi olarak bahsedilmektedir.

Bu moddl ile ilgili ayrintil bilgiler igin "Besleme ve geri beslemeli gli¢ kaynagi moduld
MXR" el kitabina bakiniz.

1.5 Telif hakki bildirimi
© 2011 — SEW-EURODRIVE. Tim haklari sakldir.

Her turli — 6zet olarak dahi — ¢ogaltilmasi, dizenlenmesi, dagitiimasi ve diger deger-
lendirme metotlari yasaklanmigtir.
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2.1

2.2

2.3

Emniyet uyarilar
Genel bilgiler

Emniyet uyarilari

Asagida belirtilen temel emniyet uyarlari mal ve can kaybini énlemek igin 6nemlidir. igle-
tici temel emniyet uyarilarina dikkat edilmesinden ve bu uyarilara uyulmasindan sorum-
ludur. Sistem ve isletme sorumlusunun ve kendi sorumluluklari altinda cihaz Uzerinde
calisan kKisilerin cihaza erisebilmelerini ve kilavuzun okunabilecek bir durumda olmasini
saglayin. Acikhga kavusmasi gereken durumlar veya bilgi gereksinimi varsa,
SEW-EURODRIVE'a danisiimalidir.

Genel bilgiler

Hasar gérmdis Urinler kesinlikle monte edilmemeli ve devreye alinmamalidir. Hasarlar
derhal nakliye firmasina bildiriimelidir.

isletme esnasinda ¢ok aksl servo siiriiciiler korunma siniflarina gore, gerilim tagiyan
veya doénen pargalara sahip olabilir veya Uzerinde sicak ylzeyler olusabilir.

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

Ayrintili bilgiler bu dokiimandan alinabilir.

Hedef grup

Montaj ve isletmeye alma ile ariza giderme ¢alismalari bir elektrik teknisyeni tarafin-
dan yapilmali (IEC 60364 ve CENELEC HD 384 veya DIN VDE 0100 ve IEC 60664 veya
DIN VDE 0110 ve ulusal kaza énleme talimatlari dikkate alinmalidir).

Bu emniyet talimatlarina gére, elektrik teknisyenleri Grtiinin yerlestiriimesini, montajini,
devreye alinmasini ve isletmesini bilen ve bu konularda gerekli yeterlilik belgelerine
sahip elemanlardir.

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

Amacina uygun kullanim

MOVIAXIS® MX cok aksli servo suriculer endustriyel ve ticari sistemlerde, slrekli uya-
riimis AC senkron motorlarla enkoder geri bildirimli asenkron AC motorlarin igletiimesi
icin kullanilir. Bu motorlar servo siricilerle isletmeye uygun olmalidir. Cihaza baska
yukler baglanmasi igin dnce Uretici ile goérigstlmelidir.

MOVIAXIS® MX cok aksli servo surucuiler metalik elektrik panolarinda kullanmak Uzere
tasarlanmistir. Uygulama igin gerekli korunma turt ve EMU'ya uygun genis yluzeyli top-
raklama metalik elektrik panolari ile saglanmaktadir.

Bir makine igerisine monte edildiginde ¢ok aksli servo siricllerin isletmeye alinmasi
(amacina uygun kullanimin baslamasi), AB Direktifi 2006/42/EC’ye uygunlugu tespit
edilene kadar yasaktir. EN 60204 dikkate alinmalidir.
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Emniyet uyarilar
Tasima/Depolama

2.31

2.4

2.5

Devreye alinmasina (amacina uygun isletmenin baslamasi) sadece EMU Direktifi'ne
(2004/108/EC) uyulmasi durumunda izin verilir.

Cok eksenli servo surlculer Algak Gerilim Direktifi 2006/95/EC tarafindan istenen
talepleri yerine getirmektedir. Cok eksenli servo sdruculer i¢in, harmonize edilen
EN 61800-5-1/DIN VDE T105 serisi normlar EN 60439-1/VDE 0660 Bolim 500 ve
EN 60146/VDE 0558 ile bagdlantili olarak kullantlir.

Teknik veriler ve baglanti kosullari cihazin etiketinde ve bu dokiimantasyonda belirtil-
mistir ve bunlara uyulmaldir.

Givenlik iglevleri

MOVIAXIS® cok aksli servo suruculer bir Ust seviyedeki guvenlik sistemleri kullaniima-
dan emniyet iglevleri igin kullanilamazlar. Makinelere ve insanlara zarar vermemek igin
Ust seviyede bir guivenlik sistemi kullaniimalidir.

Guvenlik uygulamalarinda kullanildiginda asagidaki dokiman dikkate alinmalidir:
+ lIslevsel giivenlik.

Tasima/Depolama

Montaj

Tasima, depolama ve dogru olarak kullanma uyarilari dikkate alinmalidir. "Genel teknik
veriler" bolimunde belirtilen iklim kosullarina uyulmaldir.

Cihazlarin montaji ve sogutulmalari ilgili dokiimanlardaki talimatlara uygun olarak
gerceklesmelidir.

Cok eksenli servo siriiciilere izin verilmeyen fazla yiik binmemelidir. Ozellikle nakliye
sirasinda ve tasinirken modiiller deforme olmamali ve/veya yalitim mesafeleri degistiril-
memelidir. Bu sebepten elektronik moddllere ve kontaklara temas edilmesi 6nlenmelidir.

Cok eksenli servo suriculerde elektrostatik yuklere karsi hassas moduiller bulunmakta-
dir. Bu modiiller yanhs kullanim sonucu kolayca hasar gorebilirler. Elektrikli kompo-
nentler mekanik olarak hasar gérmemeli veya arizalanmamalidir (saglik i¢in de tehlikeli
olabilir!).

Kullaniimasi 6zellikle 6ngdrtlmedigi takdirde, asagidaki ortamlarda kullaniimasi yasaktir:
« Patlama tehlikesi olan ortamlarda.

« Zararh yaglarin, asitlerin, gazlarin, buharlarin, tozlarin, 1sinimlarin vb. bulundugu
alanlarda.

+ EN 61800-5-1 tarafindan talep edilen mekanik ve darbe yiklerinin olustugu portatif
uygulamalarda.
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2.6

2.7

2.8

Emniyet uyarilar
Elektrik baglantisi

Elektrik baglantisi

Gerilim altindaki ¢ok aksli servo siriculerin Gizerinde ¢alisma yaparken gegerli ulusal
kaza 6nleme talimatlari (6rn. BGV A3) dikkate alinmalidir.

Elektrik tesisati gegerli talimatlara gére yapilmahdir (6rn. kablo kesitleri, sigortalar, koru-
yucu iletken baglantilari). Bunlarin disindaki uyarilar dokimanlarda verilmistir.

EMU uyarinca yapilacak montaj ¢alismalari (ekranlama, topraklama, filtre dizenleri ve
kablo serimleri) ¢cok eksenli servo suriicinin dokimanlarinda verilmektedir. Bu uyari-
lara CE igaretli ¢cok eksenli servo slruculerde de dikkat edilmelidir. EMU yasasi
tarafindan belirlenen sinir degerlere uyulmasindan makinenin veya tesisin Ureticisi
sorumludur.

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

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

Gilivenli ayirma

isletme

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

Cok aksl servo surlculerin monte edildigi tesisler gerektiginde gbézetim ve koruma ter-
tibatlari ile donatilmahdir. Bu tertibatlar gecerli yasal uygulamalara (6rn. teknik donanim
yasasl, kaza 6nleme talimatlari vb.) uygun olmahdir. Frekans geviricilerde yazilim tze-
rinden degisiklik yapilmasina izin verilmez.

Cok aksli servo suriicllerin besleme geriliminden ayrildiktan sonra, kondansatérler sarj-
Il olabilecedinden, gerilim altinda olan cihaz pargalarina ve gli¢ baglantilarina hemen
temas edilmemelidir. Bu konuda ¢ok aksli servo suriictdeki ilgili uyari etiketleri dikkate
alinmahdir.

Kablolari takarken ve anahtarlara basarken cihazda gerilim olmamaldir.
isletme sirasinda tim kapaklar ve kapilar kapatiimalidir.

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

Cihazin dahili giivenlik fonksiyonlari veya mekanik olarak bloke edilmesi motoru durdu-
rabilir. Ariza nedeninin giderilmesi veya reset edilmesi ile motorun otomatik olarak tekrar
calismasina neden olunabilir. Tahrik edilen makine i¢in bu duruma, bir emniyet geregi
olarak, izin verilmiyorsa, ariza gideriimeden ©once cihazin sebekeden ayriimasi
gerekmektedir.
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Emniyet uyarilar
Cihaz sicakhgi

Aks grubunun iki sirali yapisi:

iki sirali MOVIAXIS®-aks grubu izolasyon muhafazalarinda koruyucu kapaklar
olmadan koruma sinifi IP00'a dahildir.

iki sirali yapidaki aks grubu sadece izolasyon muhafazalarinda koruyucu kapaklar
varsa, ¢alistirimahdir.

2.9 Cihaz sicakligi

MOVIAXIS® cok aksli servo suricller genelde fren direngleri ile calistirilir. Fren direng-
leri gli¢ kaynagdi modulinin gévdesine de monte edilmis olabilir.

Fren direnglerinin ylizey sicakliklari 70 °C ile 250 °C arasina erigebilir.

Calisma esnasinda ve kapattiktan sonra, sojuma asamasinda, MOVIAXIS® modiilii-
nin goévdesine ve fren direnclerine kesinlikle dokunmayiniz.

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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3 Cihazin yapisi
CAN bazli sistem bus ile aks grubu

3 Cihazin yapisi
3.1 CAN bazli sistem bus ile aks grubu

(11 [2

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

12

[3] [4]

T

[5] [6] [ 8l [9] [10]

Master modul

Kondansatdr veya tampon modulu
Boyut 3 gli¢c kaynadi modulu
Boyut 6 aks modiili

Boyut 5 aks modiili

1402308491

[6]  Boyut 4 aks modulu
[71  Boyut 3 aks modulu
[8] Boyut 2 aks modulu
[9] Boyut 1 aks modulu

[10] 24 V anahtarlanmali gli¢ kaynag moduld,
ek modul
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Cihazin yapisi

EtherCAT® uyumlu sistem bus'li aks sistemi

3.2 EtherCAT® uyumlu sistem bus'li aks sistemi

[l [2]

=

[11  Master modiil

[2] Kondansatdr veya tampon modiili

[3] Boyut 3 gu¢ kaynag modulu

[4]  Tum aks moddllerinde opsiyon karti
EtherCAT® uyumiu sistem bus SBusP!Us

[5] Boyut 6 aks modiili

[6] Boyut 5 aks modulu
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Cihazin yapisi
Onemli uyarilar

3.3 Onemli uyarilar
Koruma onlemleri ve koruyucu donanimlar gegerli ulusal talimatlara uygun

olmaldir.
Gerekli koruma 6nlemi: Koruyucu toprak (Koruma sinifi 1)
Asiri akim koruma donanimlari, muisteri tarafi
Gerekli koruma tertibatlar: baglanti kablolarinin kablo korumasina gore
boyutlandiriimahdir.
NOT
° Motorun ve frenin montajinda ve devreye alinmasinda ilgili isletme kilavuzlari dikkate
1 alinmalidir!

"Bir Aks Sistemine Genel Bakig" (— sayfa 42) ile "DC Link Desarj Moduli MXZ"
(— sayfa 24) arasindaki bélumlerdeki "Cihaz Yapisi" resimlerindeki cihazlar birlikte
verilen kapak (dokunma korumasi) olmadan goésterilmektedir. Bu kapak ile sebeke ve
fren direnci baglantilari korunmaktadir.

Aclkta bulunan glgc baglantilari.
Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

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

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®




Cihazin yapisi
Etiketler ve tip tanimlamalari

3.4
3.41

Etiketler ve tip tanimlamalari
Etiketin yapisi

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

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

+ Etiketin "llI". kisminda (toplam etiket) modulln teknik verileri bulunur.
Toplam etiket beslenme moduliinde ve aks moduliinde cihazin yan ylzeyinde bulunur.

Etiket Gzerinde ¢ok eksenli servo surtcunin teslim edilen versiyonu ve teslimata dahil
olan komponentler belirtilir.

Asagidaki durumlarda bazi degisiklikler olabilir

« 0Orn. opsiyon karti sonradan takilip veya ¢ikartildiginda,
» cihazin bellenimi glincellendirildiginde.

Etiketin yapistiriimasi

1402316683

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

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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Cihazin yapisi
Etiketler ve tip tanimlamalari

3.4.2 Aks modilinin etiketi
Aks moduli Gzerindeki etiket asagidaki sekilde gorilmektedir.

| 4] ]
] 2] [
/ N\ L \
5 MXAB0R-048-803-00 ' 2)

[21\
D1 1181003604 .0024 0?
31—t Statug 21 11 11 11 12 11 -

[1]/Wﬂﬂﬂﬂmmﬂﬂlﬂﬂnnm|m

XIO11A | XFP11A | XIA11A | XIA11A
10 10 11 11 1110 11

' IIIIIEI]IIINIIIIIIIIIiIHIIIIIIIIEﬂﬂIIIIIIIIHIHIIIIIIHﬂIIIIIEII'"m"

&o®:01. 1181003604 .0024 .07 c ( oum

MOVIAX1S
Eingang / Input Ausgang / Ouiputd
U = S80V DC Uz 0...UNV RAC Uy = 24V DC
oz asA £ 0...800H8 g s2mbc ©
D-76846 Bruchsal P = 28, 9Kd Laousmery ® S4A/48R AC LISTED IND.
Achsmodul Tz 0...+48 € . = 120A AC CONT . EQ. 2006
Axis module 1e 10
Hade in darmany ta >21 11 11 11 12 -
| MR R R AR H}iIIIIIlII IIIIIIIHIIIIIIIIIIIIHIIIIII!IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIlIIItIiIIIIIﬂ|I|i |
3 |
[3]
]|
1402319115
| Etiketin "I". kismi: Moduliin st baglanti lamasinin (] Tip tanimi
takilmasi P
I Etiketin "II". kismi: Moddiliin Gst baglanti lamasinin [2] Uretim numarasi
takilmasi
m ’I(EatILITI?rtm II". kismi: Modul gévdesinin yan yuzeyine (3] Durum

[4] iletisim slotlari, bellenim
durumu

3.4.3 Gii¢ kaynagi modiilii etiketi

Gug¢ kaynagdi moduli tzerindeki etiket asagidaki sekilde gorilmektedir.

[1 [2] |
\

2
[ ]\ MXPBOA-050-503-01
50D:  01.1184270701.0002.\

[3]—(SEAtR 11 == 10 == -- -- -

Illl[EllIlIﬂllllllllllilﬂllIﬂllﬂlilﬂﬂ]llllﬂlfl |

1] _—T MXPB0A-050-603-0

..}\

--------fu-------------------------------------------

So®:01. 1184270701 .0002.07 (( u s

HOVIAIIS L)
Eingang / Input Ausgang / OQuiput
U = 3XI80...800V AC U z B&OV DC
RIVE :: itnnc 1 = 18A (400V) ¢
D-74848 Bruchaal P s 10kW Tuux® 45A (400V) LISTED IND.
Versorgungsmodul f = 80...40H= EanT ;89,3008
Supply module T 3 0...+48 C 1P 20
Hade in Germany ‘m i el
| KRGO OGN R IﬁiIIIIHIIIIﬂlfEHIEIIIIIIIHIEIIIiiIIIIIIIIIIIII!HEHIIIHIIIIIIIEIHJ[H /
|
31 III
1402450571
| Etiketin "I". kismi: Modultin Ust baglanti lamasinin takiimasi  [1]  Tip tanimi
i Etiketin "llI". kismi: Modul gévdesinin yan ylzeyine takilir [2] Uretim numarasi
[3] Durum
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Cihazin yapisi 3
Etiketler ve tip tanimlamalari

3.44 MOVIAXIS® ana cihazlarinin tip tanimi
Tip tanimi asagidaki semada gosterilmektedir.

MX A 8 A 004 5 0 3 -00

| 00=  Standart Tip
01-99 = Ozel uygulama

= 3 faz baglanti tipi

U = AC 380 - 500 V besleme

50= gerilimi

Tipler:

004 =  Aks modillerinde anma akimi,
6rn 004 =4 A

050 = DC_Link desarj modiliinde
cekilebilecek enerji miktart,
6rn. 050 = 5000 Ws

010 =  Besleme modiillerinde anma giicu,
6rn. 010 = 10 kW
050 = Kondansatorlerde, tampon ve

soniimleme modiillerinde kapasi-
tans, 6rn. 050 = 5000 yF

060 = 24V Anahtarlamali gi¢ kaynagi
moduliinde gug, 6rn. 060 = 600 W

Yapi durumu

80 = Standart tip

81= Aks modulinde bir emniyet rlesi
olan tip

81= Kompakt gii¢ kaynagi moduili

(entegre BW ve kondansator)
Aks modiliinde iki emniyet rolesi

82 = olan tip

Cihaz tipi:

A= Aks modulu

B= Tampon modulu

C= Kondansatér moduli

M = Master modul

P= Fren kiyicili gug kaynagr modulu

R = Besleme ve geri beslemeli sebeke
modiili ")

S= 24 V anahtarlamal gii¢ kaynagi
moduli

Z= DC-Link desarj moduli

MOVIAXIS®

1) MXR modiili ile ilgili bilgiler icin "Besleme ve geri beslemeli gli¢ kaynagi modili" el kitabina bakiniz.

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS® 17




Cihazin yapisi
Etiketler ve tip tanimlamalari

Aks modulu tip tanimi
MXA80A-004-503-00

4 A anma akimli aks modula

Tampon modult ek modul tip tanimi

MXB80A-050-503-00 = Kapasitesi 5000 uF olan tampon moddl

Kondansatér moduili ek modil tip tanimi

MXC80A-050-503-00 = Kapasitesi 5000 yF olan kondansator
modulu

Fieldbus-Gateway'li ek modil master moduli tip tanimi

MXMB80A-000-000-00/UFF41B
MXMB80A-000-000-00/UFR41B

PROFIBUS/DeviceNet'li master moddil
EtherNet/IP/PROFINET Modbus/TCP'li master moduil

Kontrol Uniteli ek modil master moduli tip tanimi
MXMB80A-000-000-

00/DHF41B/OMH41B = PROFIBUS / DeviceNet'li master modiil

MXMB80A-000-000-

00/DHR41B/OMH41B = EtherNet/IP, PROFINET, Modbus/TCP'li master moduil
Tipler: TO — T25

Gulg¢ kaynagi modulu tip tanimi

MXP81A-010-503-00 = 10 kW Kompakt gii¢ kaynagi modulu (entegre C ve BW ile)

MXP80A-010-503-00 = 10 kW gi¢ kaynagdi modulu

MXR80A-075-503-00" = 50/75 kW besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii

1) MXR modiili ile ilgili bilgiler icin "Besleme ve geri beslemeli glic kaynagi moduli" el kitabina bakiniz.

24 V anahtarlamali gli¢ kaynagdi moduli (ek modul) tip etiketi
MXS80A-060-503-00 = 24 V anahtarlamali gi¢ kaynagi modulu

DC-Link desarj moduli (ek modul) tip tanimi
MXZ80A-050-503-00 = DC-Link desarj modiilu (cekilebilecek enerji miktari 5000 Ws)

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®




Cihazin yapisi
Etiketler ve tip tanimlamalari

3.45 MOVIAXIS® opsiyon modiillerinin tip tanimlamasi
Tip tanimi asagidaki semada gosterilmektedir.

X __ 11 A
‘ I— Yapi durumu

Versiyon durumu
Tip:
GH, GS= Coklu enkoder karti
FP = Fieldbus arabirimi PROFIBUS DP-V1
FA = Fieldbus arabirimi K-Net
FE = Fieldbus arabirimi EtherCAT®
SE = EtherCAT® uyumlu sistem bus
10 = Girig/cikis karti
IA = Giris/gikis kart

MOVIAXIS® icin opsiyon modiilii

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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Cihazin yapisi
Standart aksesuar

3.5 Standart aksesuar
Standart donanim teslimatta cihazla birlikte gelir.

(1] = | 2]

Bl [13]
“ === ij [14]
3] (11

4l B3

il [5]
' Cm— [18]
- [19]
- O [20]
a3 O— [21)
B .- - T [22]
- Y [24]
R — [25]
v S [28]
g [27]
8] \ [28]
)
" ] [29]
gl
\ - [9]
g e
L pdd — 50
[31]
[10]
[11]
9007202205751307

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

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®




Cihazin yapisi
Standart aksesuar

3.5.1 Standart aksesuar tablosu
Standart aksesuar tablosu — Mekanik aksesuarlar

MXP (kW) MXA (A)

No. Boyut" | MXM  MXZ | MXS MXR
10 10E? 25\50\75 2\4 8‘12 16‘24‘32 48‘64 100

MXC MXB

Elektronik ekran klemensi
[1] 60 mm 1x 1x | Ix | 1x  1x

[2] 190 mm 1x 1x I1x | 1x | 1x | 1x

[3] 120 mm 1x 1x
[4] 150 mm I1x | 1x | 1x | 1x 1x

[5]/210 mm 1x

Giig ekran klemensi

[6] 60 mm 1x 1x I1x  1x | 1x | 1x | 1x | 1x

[7] 60 mm?®) 1x

[8]/60 mm?) 1x

[9] 105 mm 1x 1x | 1x | 1x

[10] 105 mm I1x | 1x | 1x

Kablo klemensleri

(1 B | [ | || NN

1) Kablo uzunlugu: Fis hari¢ kablo borusu uzunlugu

2) Entegre edilmis fren direncli glic kaynagi modili MXP81A
3) Kisa destekli klemens, 60 mm kalinliginda

4) Kisa uzun klemens, 60 mm kalinhginda

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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Cihazin yapisi
Standart aksesuar

Standart aksesuar tablosu — Elektrikli aksesuarlar

MXP (kW) MXA (A)

No. Boyut! | MXM  MXZ MXR
10‘10E2)‘25‘50‘75 2\4 8\12\16\24\32 48\64\100

MXC MXB

24 V besleme kablosu

[12] 40mm = 1x

[13] | 50 mm 1x 1x | 1x  1x
[14] | 80 mm 1x 1x 1x | 1x | 1x | 1x

[15] | 110 mm 1x 1x 1x

[16] | 140 mm 1x | 1x 1x 1x 1x
[17] | 200 mm 1x 1x

DC-Link rayi

[18] | 76 mm 3x 3x | 3x | 3x
[19] | 106 mm 3x 3x | 3x | 3x | 3x

[20] | 136 mm 2x 3x 3x

[21] | 160 mm 3x | 3x | 3x 3x 3x 3x
[22] | 226 mm 3x 3x

CAN bazinda sistem bus SBus / EtherCAT® uyumlu sistem bus SBusPlus icin baglanti kablosu)

[23] | 200 mm 1x | 1x  1x
[24] | 230 mm 1x 1x 1x | 1x | 1x | 1x

[25] | 260 mm 1x 1x

[26] | 290 mm 1x | 1x 1x
[27] | 350 mm 1x 1x

CAN - Master modiil baglanti kablosu

28] 7s0mm [ Ax | N v v

CAN sonlandirma direnci

29] SN 500 3 O A O O A
Dokunma korumasi kapagi

0] B 3 " 3 - N O I R
Olgiim kablosu figi

1] [ [ [ [ e [ [ [T [T [ |

1) Kablo uzunlugu: Fis hari¢ kablo borusu uzunlugu
2) Entegre edilmis fren direngli gii¢ kaynagi moduli MXP81A
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Cihazin yapisi
Opsiyonel aksesuar

3.6 Opsiyonel aksesuar

_“ /-’ -
PN ;
t ; __II [2] | [7]
\ /
\ {
' [3] [8]
) % .
.__\_“ .
. [4] o
7N [10]
| [5]
) ’ .
[11]
1402743947

3.6.1 Opsiyonel aksesuar tablosu

No. Boyut / Tanim / Fis tipi

CAN bazinda sistem bus SBus igin sistem bus baglanti kablosu (diger SEW cihazlara aks baglantisi)
[11 1 750 mm  RJ45/ ucu aglk
[2] | 3000 mm RJ45 / ucu agik

CAN - Master modiil baglanti kablosu

520 mm 2 x RJ45

(3]
3000 mm 2 x RJ45

EtherCAT — Master modiil baglanti kablosu

[3] 750 mm 2 x RJ45

EtherCAT uyumlu sistem bus igin sistem bus SBusP'® baglanti kablosu (diger SEW cihazlarla aks sistemi)

[4] 750 mm 2 x RJ45 (6zel baglantr)

[5] 3000 mm 2 x RJ45 (6zel baglanti)

Sistem bus -CAN sistem bus baglanti kablosu (aks sisteminden aks sistemine)

[6] 750 mm 2 x RJ45 (6zel baglanti)

[7] 1 3000 mm 2 x RJ45 (6zel baglanti)

Master modiilden CAN2'ye adaptor kablosu

500 mm  Weidmdiller Sub-D9 d'ye

8
4l 3000 mm  Weidmiiller Sub-D9 d'ye

Tablonun devami arka sayfada.
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Cihazin yapisi
Bir eksen sistemine genel bakis

CAN2 sonlandirma direnci

No. Boyut / Tanim / Fis tipi
CAN-bazinda uygulama bus'it CAN2 baglanti kablosu

[9] 3 Module  Sub-D9 m/w

[10] | 4 Module Sub-D9 m/w

M

Sub-D9

Diger aksesuarlar

‘ Sicaklik senso6ri montaj seti

3.7 Bir eksen sistemine genel bakig
Cihazlar agsagidaki resimde kapaksiz olarak gosterilmektedir.

aren
3] I.

[2]

[ .

7 -y

[5] (6] [7]

_LE
g

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

1402746379

X4: DC-Link baglantisi

X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
Master modiil

Kondansator veya tampon moduli

Glg¢ kaynagdi modulu Boyut 3

Aks moduli (Boyut 6 — Boyut 1)

24 V anahtarlamali gi¢ kaynagdi modulu

DIKKAT!

Servo siiriiciide hasar olusabilir.

MOVIAXIS® servo siiriicii sadece sisteme yukarida belirtildigi gibi dogru olarak bagla-
nirsa ¢alistiriimalidir. Modullerin teker teker galistirilmasi servo suricide hasar yapar
ve bu calistirma sekline izin verilmez.

24

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®




Cihazin yapisi 3
MXP glg¢ kaynagi modulinin yapisi

3.8 MXP gii¢ kaynagi modiiliiniin yapisi
Cihazlar agsagidaki resimlerde kapaksiz olarak gosterilmektedir.

3.8.1  Gii¢ kaynagi modiilii MXP Boyut 1

i

Q0
i
L]

firia
!zlrnuuum
ik

H

il

[11——[12

i

T

E

—d

x x
© ©
o 9

A Ustten goriiniis

[1]  Sistem bus
X9a: Girig, kablodaki yesil fig
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fis
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[2]
(3]

[4]
(3]
[6]
[71
(8]
[9]
[10]
(1
(2]

Po

1)
g

1l
I

:

i ;|||”
!!r! Wi

1402749835

Onden goriiniis C Alttan goriiniis
Elektronik ekran klemensleri [13] X3: Fren direnci
C, E: DIP anahtar baglantisi

- C: CAN bazinda sistem bus [14] X1: Sebeke baglantisi
- E: EtherCAT® uyumlu sistem bus

X12: CAN sistem bus

S1, S2: CAN aktarim hizi DIP anahtari

S3, S4: Aks adres anahtari

Hazir géstergesi (Power)

2 x 7 pargali gésterge

X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi

X4: DC-Link baglantisi

Glg ekran klemensi

Mahfaza topraklama noktasi
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Cihazin yapisi
MXP gu¢ kaynagi modulinin yapisi

3.8.2 Fren direnci entegre edilmis gii¢ kaynagi modiilii MXP81, Boyut 1

A B C
WLl s il
2] P - -

“ -_ r | [

bt [3] i

P o= 2l

o o (D 4 -« B

i=s o8

= e [5] * B -

E—3— 16— ———
[1]@’ §== 5 -—"'-=E

lu——s =

[M—== 1
1481496203
A Ustten goriiniis B Onden goriiniis c Alttan goriiniis
[1]  Sistem bus [2] Elektronik ekran klemensleri [13] X3: Acil fren direnci (opsiyon)
X9a: Giris, kablodaki yesil fis [3] C, E: DIP anahtar
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fig - C: CAN bazinda sistem bus [14] X1: Sebeke baglantisi

- E: EtherCAT® uyumlu sistem bus
[4] X12: CAN sistem bus
[5]  S1, S2: CAN aktarim hizi DIP anahtari
[6] S3, S4: Aks adres anahtari
[71  Hazir gostergesi (Power)
[8] 2 x 7 parcall gosterge
[9]  Xb5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
[10] X4: DC-Link baglantisi
[11] Glg ekran klemensi
[12] Mahfaza topraklama noktasi
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Cihazin yapisi 3
MXP gig¢ kaynagdi modulinin yapisi

3.8.3 Gii¢ kaynagi modiilii MXP, Boyut 2

zz:mY N

i
I

I

!

(1]

A Ustten goriiniis

[1]  Sistem bus
X9a: Giris, kablodaki yesil fis
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fig

(2]
(3]

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

B C
B—xanane
B——+8
[4]—:.—‘
[5]— ta [13]
Ol——r%
[14]
[7[]l—F=
[ —

(111
[12]

1402902283
Onden gébriiniis C Alttan goriiniis
Elektronik ekran klemensleri [13] X3: Fren direnci baglantisi
C, E: DIP anahtar [14] X1: Sebeke baglantisi

- C: CAN bazinda sistem bus

- E: EtherCAT® uyumlu sistem bus
X12: CAN sistem bus

S1, S2: CAN aktarim hizi DIP anahtari
S3, S4: Aks adres anahtari

Hazir gostergesi (Power)

2 x 7 pargal gosterge

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

Muhafaza topraklama noktasi

Glg ekran klemensi
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Cihazin yapisi
MXP gu¢ kaynagi modulinin yapisi

3.8.4 Gii¢ kaynagi modiilii MXP, Boyut 3

(1]

[1]

sweiflill
vl

Ustten goriiniis

Sistem bus

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

[2]
(3]

[4]
(3]
[6]
[71
(8]
[9]
[10]
(1
[12]
[13]
[14]

[14]

1402752267

Onden gébriiniis

Elektronik ekran klemensleri

C, E: DIP anahtar

- C: CAN bazinda sistem bus

- E: EtherCAT® uyumlu sistem bus
X12: CAN sistem bus

S1, S2: DIP anahtar

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

2 x 7 parcgal gosterge

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

X1: $ebeke baglantisi
Mahfazanin topraklama noktasi
Glg ekran klemensi

X3: Fren direnci baglantisi
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Cihazin yapisi
Besleme ve geri beslemeli gli¢ kaynagi modulti MXR cihazin yapisi

3.9 Besleme ve geri beslemeli gii¢ kaynagi modiilii MXR cihazin yapisi
Cihaz asagidaki resimde kapaksiz olarak gdsterilmektedir.

MXR modulu ile ilgili ayrintili bilgiler i¢in "Besleme ve geri beslemeli glic kaynagi moduli
MXR" el kitabina bakiniz.

3.9.1 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii MXR

A B C
s RS | s '
== a
: . ; IR |, fe——
——— --En‘" -*__j-E-'l I
— — e - ——t—1—
=== P ot Pt
— .-: E -_--":h——EE:::
B —r—t—1 —_——
o ir==S [16] —MSz== ——H
. i 0 ST SR i |=.'-—"=5=_-‘2"=4€E-_"
_.“ O S — T
[0] — -
[10]
< % X9a [11]
@ X9b -
[12] ————° [14]
[13]
.h- ‘.I‘f ¥
1481373195
A Ustten goriiniis B Onden goriiniis C  Alttan gériiniis
[1]  Sistem bus [2]  Elektronik ekran klemensleri [15] X18: Sebeke geriliminin
X9a: Girig, kablodaki yesil fis olgulmesi
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fig [3]  X12: CAN sistem bus [16] X19: "Sebeke ag" salteri

[4] S1, S2: DIP anahtar
[5]  S3, S4: Aks adres anahtari

[6]  X10: Dijital girigler (Pin 1 — 6)
X11: Dijital ¢ikiglar (Pin 7 — 11)

[71  X17: CAN2-Bus

[8] 2 x7 pargal gosterge

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

[11] X1: Sebeke baglantisi

[12] Mahfazanin topraklama noktasi
[13] Gig ekran klemensi

[14] X3: Fren direnci baglantisi

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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Cihazin yapisi
MXA aks modulinin yapisi

3.10 MXA aks modiiliiniin yapisi
Cihazlar agsagidaki resimlerde kapaksiz olarak gosterilmektedir.

3.10.1 Aks modiilit MXA, Boyut 1
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A Ustten gériiniig B Onden goriiniis C  Alttan gériiniis
[1 Sistem bus [2] Elektronik ekran klemensleri [11] X2: Motor baglantisi
X9a: Girig, kablodaki yesil fis [3]  X10: Dijital girigler [12] X6: Fren kontroll
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fig [4]  X11: Dijital ¢ikiglar [13] X7: 1 emniyet rolesi
[5] X12: CAN2-Bus (istege bagh tip)

[6] 2 x7 pargali gosterge

[71 ~ X13: Motor enkoderi baglantisi (resolver
veya Hiperface® + sicaklik sensori)

[8] Xb5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
[9]  X4: DC-Link baglantisi
[10] Gig ekran klemensi
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Cihazin yapisi
MXA aks modulinin yapisi

3.10.2 Aks modiilit MXA, Boyut 2
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A Ustten goriiniis

[11  Sistem bus
X9a: Giris, kablodaki yesil fis
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fig

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

8]
9]
[10]

Onden gébriiniis

Elektronik ekran klemensleri
X10: Dijital girigler

X11: Dijital ¢cikislar

X12: CAN2-Bus

2 x 7 pargal gosterge

X13: Motor enkoderi baglantisi (resolver
veya Hiperface® + sicaklik sensorii)

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

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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[13]

1403023883

Alttan goriniis

X2: Motor baglantisi
X6: Fren kontrolu

X7, X8: 2 emniyet rélesi
(istege bagh tip)
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3 Cihazin yapisi
MXA aks modulinin yapisi

3.10.3 Aks modiilit MXA, Boyut 3
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A Ustten gériiniig B Onden gébriiniis (o Alttan gériiniis
[1 Sistem bus [2] Elektronik ekran klemensleri [11]  X2: Motor baglantisi
X9a: Girig, kablodaki yesil fis [31  X10: Dijital girigler [12] X6: Fren kontroli
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fig [4]  X11: Dijital ¢cikiglar [13] X7, X8: 2 emniyet rolesi
[5] X12: CAN2-Bus (istege bagl tip)

[6] 2 x7 pargali gosterge

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

[8] X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
[9]  X4: DC-Link baglantisi
[10] Glg ekran klemensi
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Cihazin yapisi
MXA aks modulinin yapisi

3.10.4 Aks modiilii MXA, Boyut 4
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A Ustten goriiniis

[1]  Sistem bus
X9a: Girig, kablodaki yesil fig
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fig

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

8]
9]

B
2] ﬁﬂ'““ o

[3] gl |

n—kgl &
¥

Onden gébriiniis

Elektronik ekran klemensleri
X10: Dijital girigler

X11: Dijital ¢cikislar

X12: CAN2-Bus

2 x 7 pargali gosterge

X13: Motor enkoderi baglantisi (resolver

veya Hiperface® + sicaklik sensorii)
X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
X4: DC-Link baglantisi

[10] X2: Motor baglantisi

[11

] Gulg ekran klemensi
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Alttan goriniis

X6: Fren kontrolu

X7, X8: 2 emniyet rolesi
(istege bagh tip)
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Cihazin yapisi
MXA aks modulinin yapisi

3.10.5 Aks modiilit MXA, Boyut 5

[12]— - !'!""'_"_a '
A— i

o A — AT v
: =_§;_—= .
e - - AT S
TEECE T . 3 - [13]7ﬁ_— -
[ - -~ s, S—
g :.-*. .--G“ L S -
(1] L | — —— N —
l — = _— s —
1\. | -= L —
X R oman 7 — I .  TR——

[_J

G X9a
G X9b
[10]—
s Lim
- ]
() E—
1403032203
A Ustten goriiniis B Onden gobriiniis C  Alttan goriiniig
[1 Sistem bus [2] Elektronik ekran klemensleri [12] X6: Fren kontrolu
X9a: Giris, kablodaki yesil fis [3]  X10: Dijital girigler [13] X7, X8: 2 emniyet rdlesi
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fig [4]  X11: Dijital ¢ikislar (istege bagh tip)

[6] X12: CAN2-Bus
[6] 2 x7 pargali gbsterge

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

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

[10] X2: Motor baglantisi

[11] Gulg ekran klemensi
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Cihazin yapisi

MXA aks modulinin yapisi

3.10.6 Aks modiilit MXA, Boyut 6
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A Ustten gériiniig

[11  Sistem bus
X9a: Girig, kablodaki yesil fis
X9b: Cikis, kablodaki kirmizi fis

(61—

(1]

(4]
(3]
(6]
(71

8]
9]
[10]
(1]

X11: Dijital ¢ikiglar

X12: CAN2-Bus

2 x 7 parcal gosterge

X13: Motor enkoderi baglantisi (resolver
veya Hiperface® + sicaklik sensori)
X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi

X4: DC-Link baglantisi

X2: Motor baglantisi

Glg ekran klemensi
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B Onden gébriiniis (o Alttan goriiniis
[2]  Elektronik ekran klemensleri [12] X6: Fren kontroll
[8]  X10: Dijital girigler [13] X7, X8: 2 emniyet rolesi

(istege bagh tip)
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Cihazin yapisi
EtherCAT® uyumlu veya CAN bazinda sistem bus

3.11 EtherCAT® uyumlu veya CAN bazinda sistem bus
Aks modaulleri farkli sistem bus versiyonlarinda olabilir;

CAN bazinda sistem bus SBus,

+  EtherCAT® uyumlu sistem bus SBusP'S.

"Aks Modlii MOVIAXIS® Cihaz Yapisi MXA" bolimiindeki sekillerde aks moduili CAN
bazinda sistem veriyolu SBus ile gosterilmektedir.
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1403141515

CAN bazinda sistem veriyolu SBus
EtherCAT® uyumlu sistem veriyolu SBusP'US

Anahtar LAM
*  Anahtar konumu 0: Sonuncu hari¢ tim aks moduilleri
* Anahtar konumu 1: Sistemdeki en son aks modulu

Anahtar F1
* Anahtar konumu O: Teslimat durumu
* Anahtar konumu 1: Islev genigletmesi icin rezerve edilmistir

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

ERR LED'i; renk: kirmizi; EtherCAT® hatalarini gosterir

Link IN LED'i; renk: yesil — Bir 6nceki cihaza EtherCAT® baglantisinin aktif oldugunu gosterir
Link OUT LED'i; renk: yesil — Bir sonraki cihaza EtherCAT® baglantisinin aktif oldugunu gosterir
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Cihazin yapisi

MXM master modul komponentinin cihaz yapisi

3.12 MXM master modiil komponentinin cihaz yapisi

Asagidaki resimlerde cihaz kapaksiz olarak gdsterilmektedir.

3.12.1 MXM master modiiliiniin Gateway versiyonu

Burada gosterilen moddlin tanimi: MXM80A-000-000-00/UF.41B.

[l

21— |

(31— |

[4]

[5]
[6]
[7]
[8]

Mo—8 g

Onden goriiniis

[9] o -'I (1] [l

[

[2]
[3]

[4]

2695049739

1] -[9] Klemens baglantilari igin "Fieldbus-Gateway UFR41B" ve "Fieldbus-Gateway

UFF41B" el kitaplarina bakiniz.
[10] Mahfazanin topraklama noktasi
[11] X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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Cihazin yapisi
MXM master modul komponentinin cihaz yapisi

3.12.2 Master modiil MXM versiyonu MOVI-PLC® advanced
Burada gosterilen moddliin tanimi: MXM80A-000-000-00/DHE41B.

B——=H

1403147531

Onden goriiniis
1] = [7] Klemens baglantisi igin "MOVI-PLC® advanced DH.41B kontrol (initesi" el kitabina

bakiniz.
[8] Mahfazanin topraklama noktasi
[9] Xb5a, X5b: 24 V besleme gerilimi

DIKKAT!

Master modiil zarar gorebilir.

Master modul sadece "Aks Sistemine Genel Bakig" (— sayfa 24) bolimunde gosteril-
digi gibi, bir sisteme kurallara uygun olarak baglandiinda c¢alistirimalidir. Uzaktan
calistirlmasi master modilde hasar yapar ve yasaktir.
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Cihazin yapisi
Kondansatér modili MXC komponentinin cihaz yapisi

3.13 Kondansatér modiilii MXC komponentinin cihaz yapisi
Cihaz asagidaki resimde kapaksiz olarak gdsterilmektedir.

3.13.1 Kondansator modiilii MXC

m— .

1403149963

Onden gbriiniis

[1] Hazir gostergesi (power)
[2] X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
[3] X4: DC-Link baglantisi

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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Cihazin yapisi

MXB tampon modul komponentinin cihaz yapisi

3.14 MXB tampon modiil komponentinin cihaz yapisi
Cihaz asagidaki resimde kapaksiz olarak gdsterilmektedir.

3.14.1 Tampon modiil MXB

(1

Onden gbriiniis

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

1403149963
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Cihazin yapisi 3
24V anahtarlamali gui¢ kaynagi moduli MXS ek komponenti teknik bilgileri

3.15 24 V anahtarlamali gii¢c kaynagi modiilii MXS ek komponenti teknik bilgileri
Cihaz asagidaki resimde kapaksiz olarak gdsterilmektedir.

3.15.1 24 V anahtarlamali gii¢ kaynag: modiilii MXS

>
|
os]

B B

4

—
-
—

W

2]

1403550859
A Ustten gériiniis B Onden gériiniig
1]  X16: 24 V harici [2]  Durum LED'i
3]  Yik LEDI

[4] X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi
[5] X4: DC-Link baglantisi
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Cihazin yapisi
DC-Link desarj moduli MXZ komponenti cihaz yapisi

3.16 DC-Link desarj modiilii MXZ komponenti cihaz yapisi
Cihaz asagidaki resimde kapaksiz olarak gdsterilmektedir.

3.16.1 DC-Link desarj modulii MXZ

[4]

(3]

1672652043

Onden gbriiniis

[1] X14: Kontrol konnektoru

[2] X5a, X5b: 24 V besleme gerilimi

[3] X4: DC-Link baglantisi

[4] X15: Desarj icin fren direnci baglantisi
[5] Gug ekran klemensi
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Cihazin yapisi
iki siral yapida aks sisteminde kombine edilebilen modiiller

3.17 ki sirali yapida aks sisteminde kombine edilebilen modiiller

iki sirali aks yapisinda sadece bu isletme kilavuzunda belirtilen cihazlar kullanil-
mahdir.

DIKKAT!

Ust siraya maksimum dort adet Boyut 1 ve 2 MXA aks modiilii takilabilecegi igin, alt
cihaz sirasina mumkun oldugu kadar fazla MXA aks modili monte etmeye dikkat edin.

Her gi¢ kaynagl modill icin en fazla sekiz MXA aks modili monte edilebilecedine
dikkat edin.

Kombine edilebilen cihazlar:
Asagidaki sekilde MOVIAXIS® modiillerinin iki sirali yapisi 6rnek olarak gdsterilmektedir.

ffffffffff

| 1]
Bl Blf|=

,,,,,,,,,,

[2] [4] [4] [4]

[5] [6]
L1

Kombine edilebilen MOVIAXIS® modiilleri:
* [1] bir master modul MXM,

* [2] besleme ve geri beslemeli bir gli¢ kaynagi moduli MXR veya bir gii¢ kaynagi
moduli MXP,

* [3] maksimum dort adet Boyut 1 veya 2 aks moduld,

* [4] Boyut 1 — 6 aks modili MXA,

+ [5] MXR i¢in bir sebeke giris sok bobini,

» [6] MXR icin bir sebeke filtresi.

Modiillerin sayisi ve boyutlari projeye bagli olarak degisir.

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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3 Cihazin yapisi
Teslimattaki opsiyon kombinasyonlari

3.18 Teslimattaki opsiyon kombinasyonlari
Aks modullerinde (¢ adet farkh opsiyon igcerebilen modiiler bir sistem mevcuttur.

(11

3]

1403556235
[1-3] Slot1 -3, baglantilar igin asagidaki tabloya bakiniz

[4] Kontrol platini — Cihazin komponentleri

Burada MOVIAXIS® CAN bazinda bir sistem veri yolu (SBus) ile mi, yoksa MOVIAXIS®
EtherCAT®-uyumlu SBusP"“S ile mi kullanilacagina karar verilmelidir.

3.18.1 Cihazlarin CAN versiyonu

Olasi kombinasyonlar ve kartlarin slotlara sabit olarak atanmasi agagdidaki tablolarda
gosterilmektedir.

Fieldbus'li Fieldbus opsiyonlari asadidaki kombinasyonlarda takilabilir:
kombinasyonlar .
Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1 Fieldbus
opsiyonu")
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 F|eI‘dbus XIO1A
opsiyonu
7
8 XGH
XIA11A
9 XGS
10 XIA11A
1 Fieldbus
opsiyonu
XGH
12 XGS Fieldbus
13 XGH opsiyonu
[
Fieldb XGS
e us
15 e opsiyonu

1) XFE24A: EtherCAT; XFP11A: PROFIBUS; XFA11A: K-Net
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Cihazin yapisi
Teslimattaki opsiyon kombinasyonlari

XIO ile Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir;
kombinasyonu .
Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XIA11A
3 XGH
4 XGS
5 XGH
XIA11A
6 XGS
XIO11A
7 XGS
XGH
8 XGH
9 XGS XGS
10
1 XIO11A XGH
12 XGS
XIA ile Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir:
kombinasyonu
Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGH
3 XGS
4 XGS
T — XGH
5 XIA11A XGH
6 XGS XGS
7
8 XIA11A XGH
9 XGS
Sadece XGH, XGS  Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir:
kombinasyonlari
Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGS XGH
3 XGH
Sadece XGS Opsiyonlar asagdidaki kombinasyonlarda takilabilir;
kombinasyonlari .
Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
XGS
2 XGS
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Cihazin yapisi
Teslimattaki opsiyon kombinasyonlari

3.18.2 EtherCAT® uyumlu cihazlari

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

46

EtherCAT® uyumlu  Opsiyonlar agagidaki kombinasyonlarda takilabilir:
sistem bus ile
kombinasyon Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2
3 XIAT1A
4 XIO1A XGH
5 XGS
6 XIO1A
7
8 XSE24A XGH
o XIATA GS
10 XIAT1A
1
12 XGS XGH
13 XGH
14
15 XGS XGS
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Tesisat baglantisi
Mekanik montaj

4 Tesisat baglantisi
4.1 Mekanik montaj

A DIKKAT!

MOVIAXIS® MX cok aksl servo siiriicliye hasarli veya bozuk modiiller takmayin,
yaralanma veya Uretim tesisinin parcalarina hasar verme tehlikesi mevcuttur.

* Cok akslh servo slrucu MOVIAXIS® MX'in modiillerini takarken distan hasar kon-
trolU yapin ve gerektiginde hasar gérmus modulleri degistirin.

+ Teslimat igeriginin eksiksiz olup olmadigini kontrol edin.

DIKKAT!

Elektrik panosundaki montaj plakasi servo suricinin montaj yizeyi i¢in yeterli iletken-
likte olmalidir. MOVIAXIS® MX cok aksli servo suricunin EMU'ya uygun montaji
sadece iletim ylizeyi genis bir montaj plakasi ile mimkuindur.

» Her cihaz i¢in, montaj plakasinda (— sayfa 48) asagidaki tabloya gore 4 delik agin.
Delikleri ISO 2768-mK'ye uygun bir tolerans ile hazirlayin.

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

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

Modul mahfazalarinin arkadan gérintsleri asadidaki tabloda verilmigtir.

MOVIAXIS® MX mahfazalarinin arkadan gériiniiglerinin boyutlari

MOVIAXIS® MX A B (o] D

mm mm mm mm
Boyut 1 aks modll 60 30 353 362.5
Boyut 2 aks modll 90 60 353 362.5
Boyut 3 aks moduli 90 60 453 462.5
Boyut 4 aks modll 120 90 453 462.5
Boyut 5 aks modll 150 120 453 462.5
Boyut 6 aks moduli 210 180 453 462.5
Boyut 1 glii¢c kaynadi modulu 90 60 353 362.5
Gug¢ kaynagi moduli MXP81 120 90 353 362.5
Boyut 2 gli¢ kaynagi modulu 90 60 453 462.5
Boyut 3 gli¢ kaynadi modulu 150 120 453 462.5
Besleme ve geri beslemeli 210 180 453 462.5
sebeke modulu®

Tablo arka sayfada devam ediyor

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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Tesisat baglantisi
Mekanik montaj

MOVIAXIS® MX mahfazalarinin arkadan gériiniiglerinin boyutlari
MOVIAXIS® MX A B (o] D
mm mm mm mm

Master modil 60 30 353 362.5
Kondansatér modulu 150 120 453 462.5
Tampon modul 150 120 453 462.5
24V anahtarlamali gi¢ kaynagi 60 30 353 362.5
moduli

DC-Link desarj modulu 120 90 288 297.5

1) Besleme ve geri beslemeli glic kaynagdi modiilt ile ilgili ayrintili bilgiler igin "Besleme ve geri beslemeli gli¢
kaynagi modili MXR" el kitabina bakiniz.

411 MOVIAXIS® modiiliiniin arkadan gorunusii

15

1) Vida deliklerinin yerleri
2)

28

1405572875

Boyut olcilerinin verildigi tablo icin "Mekanik Montaj" (— sayfa 47) bolimiine bakiniz.
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Tesisat baglantisi
Mekanik montaj

4.1.2 Minimum mesafeler ve montaj konumu

* Yeterli derecede sogutmanin saglanabilmesi i¢in cihazlara ilisten ve alttan 100'er
mm (4 in¢) mesafe birakilmalidir. Kablo veya diger montaj malzemelerinin bu bos-
lukta hava sirklilasyonuna mani olmamasina dikkat edilmelidir.

¢ Cihazlarin diger cihazlarin iIsinmig tahliye havasi alanlari igerisinde bulunma-
masina dikkat edilmelidir.

» Bir aks sistemi icerisindeki cihazlar araliksiz olarak baglanmalidir.

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

4

min. 100 mm
(4 in)

min. 100 mm
(4 in)

v

—

1405581707

DIKKAT!

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

Asagida, CAN sistem bus'l sistem bus kablosunun aks sistemine nasil takilacagi
gosterilmektedir.

+ CAN sistem bus kablolarinin figleri [1] asagida gosterildigi gibi takiimalidir (X9a,
X9b):

« Kablolarin her iki ucunda renkli isaretlenmis fisler mevcuttur ve asagidaki siraya
gbre takilmahdir: kirmizi (b) — yesil (a) — kirmizi (b) — yesil (a) — kirmizi (b) — vb.
*  kirmizi (b): Cikis (RJ45), X9b

» vyesil (a): Girig (RJ45), X9a
» siyah (c): MXM gikisi (Weidmiiller) (MOVI—PLC® advanced, UFX41 Gateway)
« siyah (d): MXP girisi (RJ45), X9a

\

ML
N\

g & 7))
NS/
/% Wy

UYARI
® Onemli: Sistemdeki en son aks modiiliini bir sonlandirma direnci [3] ile donatin (MXP
1 ve MXR besleme modiillerinin teslimat iceriginde bulunur).

4.21 Ekranlama klemensi
+ Kablolari duzgln olarak serin ve elektronik ekranlama klemensleri [2] takin.
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4.3 CAN bazinda birden fazla aks sistemi i¢in sistem bus baglanti kablosu

» Aks sistemlerinin kablolari teker teker "Opsiyonel Master Modilli CAN Bazinda
Sistem Bus i¢in Baglanti Kablosu" (— sayfa 50) bélimiinde agiklandigi gibi baglanir.

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

NOT
P Aks sistemlerinin bagh oldugu montaj plakalarinin toprak baglantilari genis ylzeyli
1 olmalidir, érn. bir toprak band..

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

[1] Sistem bus baglanti kablosu [2] Sonlandirma direnci

NOT
Y Onemli: Sistemdeki en son aks modiiliini bir sonlandirma direnci [2] ile donatin (MXP
1 ve MXR gulc¢ kaynagi modualinin teslimat igeriginde bulunur).

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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4.4 CAN bazinda diger SEW cihazlarina sistem bus baglanti kablosu

L
[1] Sistem bus baglanti kablosu [4] CAN H turuncu
[2] Siyah ¢ikis konnektori [5] Sonlandirma direnci
[3] CAN L turuncu-beyaz [6] Ekran baglantisi temasi
NOT
® Toprak potansiyelinin ortak olmasini saglayin, érn. besleme gerilimlerinin 24 V toprak-
1 larini baglayarak.

Hazir baglanti kablolarinin [1] uzunluklari 0,75 m ve 3 m olmalidir.
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4.5 Sistem bus kablosu EtherCAT® ile uyumlu master modiillii sistem bus

SBusP!us
Asagida, EtherCAT® uyumlu sistem bus SBusP!Us sistem bus kablosunun aks sistemine
nasil takilacagdi gosterilmektedir.
» Sistem bus kablolarinin figleri [1] asagida gosterildigi gibi takiimalidir (X9a, X9b):

» Kablolarin her iki ucunda renkli isaretlenmis RJ45 konnektorler mevcuttur ve
asagidaki siraya gore takilmalidir: kirmizi (b) — yesil (a) — kirmizi (b) — yesil (a) —
kirmizi (b) — vb.

* kirmizi (b): Cikis (RJ45), X9b
« yesil (a): Girig (RJ45), X9a
* sarl (c): MXM cikisi (RJ45) (MOVI-PLC® advanced, UFX41 Gateway)
» siyah (d): MXP girisi (RJ45), X9a
[11  Sistem bus kablosu [2] Anahtar LAM
Anahtar konumu 0: Sonuncu harig tim aks modidilleri
Anahtar konumu 1: Sistemdeki en son aks modulu
UYARI
® Sistemdeki en son aks modilindeki DIP anahtar LAM [2] "1" konumunda, diger tim
1 aks modiillerinde ise "0" olmalidir.
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4.6 EtherCAT® uyumlu birden fazla aks sistemi igin sistem bus baglanti kablosu

» Aks sistemlerinin kablolari teker teker "Master Moduillii EtherCAN Uyumlu Sistem
Bus icin Baglanti Kablosu" (— sayfa 53) béliminde agiklandigi gibi baglanir.

+ Baglanti kablosu [1], bir sistemdeki son aks modilinin sar ¢ikigsindan (b), bir
sonraki sistemin ilk aks modulindeki siyah girise (a) gider.

NOT
P Aks sistemlerinin bagh oldugu montaj plakalarinin toprak baglantilari genis ylzeyli
1 olmalidir, érn. bir toprak band..

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

N/
by 7, ©

\\\
»

Iy ING=NT
(7

X /
\

=

[11  Sistem bus baglanti kablosu [2]  Anahtar LAM
Anahtar konumu 0: Sonuncu harig tim aks moddilleri
Anahtar konumu 1: Sistemdeki en son aks moduli

DIKKAT!

Her sistemdeki en son aks modulindeki DIP anahtar LAM [2] "1" konumunda, diger
tim aks modullerinde ise "0" olmalidir.
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4.7 EtherCAT® uyumlu diger SEW cihazlara sistem bus baglanti kablosu

O\

s
(&

Ar——)
p
77

31
[4]
/

1

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

[2]  Sari gikis konnektori [5] Anahtar LAM
Anahtar konumu 0: Sonuncu harig tim aks moddlleri
Anahtar konumu 1: Sistemdeki en son aks moduli
[3] Yesil giris konnektorl, RJ45

DIKKAT!

Onemli: Sistemdeki en son aks modiiliindeki DIP anahtar LAM [5] "1" konumunda,
diger tim aks modullerinde ise "0" olmalidir.

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

DIKKAT!

Bu baglanti i¢cin sadece SEW-EURODRIVE (riini hazir kablolar (6zel ug baglantisi)
kullaniimahdir.
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4.8 Koruma kapaklari ve dokunma koruma kapagi

4.8.1 Koruma kapagi

Asagida belirtilen cihazlarda koruma kapaklari bulunur:

3
.

3

(1]
(2]

Master modul (resmi yok)

Kondansatér modull (resmi yok)

Tampon modulu (resmi yok)

Sénumleme modull (resmi yok)

Gulg¢ kaynagi moduli, tim boyutlar

Besleme ve geri beslemeli gii¢ kaynagi moduli (resmi yok)
Aks moduli, tim boyutlar

24 V anahtarlamali gli¢ kaynagdi moduli resmi yok)

DC-Link desarj modiild, tim boyutlar (resmi yok)

1405925515

Koruma kapagi
Dokunma korumasi kapagi

Kapak vidalarini sikma momenti 0,8 Nm’dir.

Kendiliginden delik agan vidayi sikarken, civatanin mevcut vida disine girmesine dikkat
edilmelidir.
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4.8.2 Dokunma korumasi kapagi

Bagl olmayan dokunma korumasi kapaklari.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

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

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

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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4.9

Tesisat baglantisi

iki sirali aks sistemi yapisinda mekanik montaj

iki sirali aks sistemi yapisinda mekanik montaj

[2]

250mm

[4]
} [ —

L1

[1] Motor kablolar

[2] DC Link baglantisi i¢in kablo
[3] Sinyal bus kablosu

[4] Sebeke besleme kablosu
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Elektrik panosuna monte edildiginde, asagida belirtilen kosullara uyulmalidir:

3

DC Link baglantisi [2] ile motor kablolari [1] baglantisi i¢in aks bloklarinin solundan
en az 40 mm mesafe birakilmalidir, bir nceki sayfadaki sekle bakiniz.

Hazir DC Link baglanti kablolarinin kullanilabilmesi igin, aks bloklari arasinda
250 mm bos alan (bir 6nceki sayfadaki sekle bakiniz) birakiimahdir. Hazir DC Link
baglantisi kablolari teslimat icerigine dahildir ve kullaniimalari gerekir.

Motor kablolari [1] aks blogunun sol tarafindan asagiya dogru yénlendirilmelidir, bir
onceki sayfadaki sekle bakiniz.

Uyari: Elektrik panosunun sol yan paneline iceriye sarkan ve motor kablosu ile
DC Link baglantisinin yapiimasini énleyebilecek herhangi bir cihaz, komponent vb.
monte edilmemelidir.

Sinyal veriyolu kablolari ile gii¢ kablolarini ayri ayri déseyiniz, bir dnceki sayfadaki
sekle bakiniz.

Mekanik titresimleri énlemek igin, DC Link baglanti kablolar
uygun tespit elemanlari ile baglanmalidir, 6rnegin bir kelepge [1] 43
ile, "lki Sirali Yapidaki Aks Sisteminin Elektriksel Montaj"

(— sayfa 64) bélimiindeki sekle bakiniz. Ozellikle mobil elektrik
panolarindaki salinimlara ve titresimlere dikkat edin.

SEW-EURODRIVE, gebeke geri gu¢ kaynagi modulinin \
sebeke sok bobini ve sebeke filtresinin adir olmalari nedeniyle
elektrik panosunun tabanina takilmasini énerir.

Her iki koruyucu kapag izolatérlere takin, "iki Sirali Yapidaki Aks Sisteminin Elek-
triksel Montaji" (— sayfa 64) bélimuindeki sekle bakiniz.
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4.10 Elektriksel montaj

TEHLIKE!

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

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

+ Koruma kapaklarini ¢gikartmadan énce aks sistemini sebekeden ayirin ve 10 dakika
bekleyin.

* Cahsmalari tamamladiktan sonra aks sistemi sadece mevcut kapaklarla (— sayfa 56)
calistinlmalidir. Kapak ¢ikartildiginda cihazin koruma sinifi sadece IPOO olur.

TEHLIKE!

Cok aksh servo suricl MOVIAXIS® MX galisirken > 3,5 mA toprak kagagi akimi
olusabilir.

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

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

+ Sebeke besleme kablosu = 10 mm? ise, kesidi =2 10 mm? olan bir bakir veya
> 16 mm? olan bir aliminyum koruyucu iletken yeterlidir.

+ Ozel durumlarda dogrudan veya dolayli dokunmaya karsi bir topraklama kagag:
devre kesicisi (FI) kullanabilirse, bu anahtar tniversal akim duyarlh (RCD Tip B)

2

olmaldir.
UYARI
Guvenli yalitimli olarak montaji.
(] Bu cihaz gug¢ ve elektronik baglantilari arasinda EN 61800-5-1 tarafindan talep edilen
1 glvenli yalitim kosulunu yerine getirmektedir. Guvenli yalitimin saglanabilmesi igin
bagli olan sinmyal devreleri SELV (Safe Extremly Low Voltage) veya PELV (Protective

Extra Low Voltage) tarafindan istenen kosullara uygun olmalidir. Montaj givenli yalitim
taleplerini yerine getirmelidir.
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4.10.1 Motordaki sicaklik sensorii

A UYARL

Yanlis sicaklik senséri baglandiginda, cihazin klemenslerinde tehlikeli temas gerilim-
leri olusabilir.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

» Sicaklhk degerlendiriimesi igin, motor sargisi ile glivenli bir sekilde ayrilmis olan
sicaklik sensorleri baglanmalidir. Aksi durumlarda guvenli yalitim taleplerinin yerine
getirilmesi mimkun degildir. Bir hata durumunda cihaz klemenslerine sinyal elek-

tronik modulu tzerinden tehlikeli dokunma gerilimleri erisebilir.

4.10.2 Sebeke ve fren kontaktori

=

+ Sebeke ve fren kontaktorl olarak sadece kullanim kategorisi AC-3 veya daha
yuksek olan kontaktorler (EN 60947-4-1) kullaniimahdir.

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

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

» Elektronik kablolari:
— her 0,20 — 1,5 mm? klemens icin bir damar
— her 0,25 — 1,5 mm? klemens icin 2 damar

* Rodle K11 adim adim ¢alistirmada degil, sadece servo sirtcinin agip kapanma-
sinda kullanilir. Adim adim c¢alistirma i¢in FCB "Jog" modunu kullanin.

DIKKAT!

« K11 rélesi igin 10 saniyelik minimum kapanma sdresine uyulmalidir!
+ Sebekeyi dakikada bir defadan fazla agip kapamayin!
+ Sebeke kontaktéri daima sebeke filtresinin dniine yerlestirilir.

4.10.3 Sebeke sigortasi tipleri

gL, gG sinifi kablo koruma tipleri:
* Nominal sigorta gerilimi = Nominal sebeke gerilimi

B, C ve D sinifi kablo koruma salterleri:
+ Kablo koruma salterinin nominal gerilimi = nominal sebeke gerilimi

* Kablo koruma salteri nominal akimlari gli¢ kaynagi moduliu sebeke nominal akimin-
dan % 10 daha fazla olmahdir.
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4.10.4 Cihaz cikisi

DIKKAT!

Aks modulune kapasitif yukler baglandiginda modul tahrip olabilir.

» Sade omik/endiiktif yiikler (motorlar) baglanmalidir.
» Kapasitif yikler kesinlikle baglanmamalhdir.

1405927947

4.10.5 Dijital girigler / Dijital ¢ikiglar
- Dijital girigler opto coupler ile elektriksel olarak izole edilmislerdir.

DIKKAT!

Dijital cikiglar kisa devre korumalidir, fakat harici gerilim korumali degildir. Disar-
dan etki yapan gerilimler dijital gikiglara zarar verebilir.

« Giris ve ¢ikis baglantilarindaki kablolarin uzunluklari maksimum 10 m olmalidir.

» Elektrik panosunun disina désendiginde, kablolar uzunluklarindan bagimsiz olarak
ekranlanmalidir.

4.10.6 izin verilen sebeke gerilimleri

- MOVIAXIS® yildiz noktasi dogrudan topraklanmis sebeke gerilimlerinde kullanmak
Uzere tasarlanmistir (TN ve TT sebekeleri). Yildiz noktasi topraklanmamig gerilim
sistemlerine (6rnegdin IT sebekeleri) de izin veriimektedir. SEW-EURODRIVE, darbe-
kod 6lgiim prensipli PCM (Pulse-Code) toprak kagagdi denetleyicileri kullaniimasini
onermektedir. Bu sayede toprak kagagi denetleyicide servo suriicinin topraga gore
kapasitansi nedeniyle hatalar olusmaz.

* Yildiz noktasi topraklanmamis gerilim sistemleri (IT sistemleri) icin EMU sinir deger-
leri verilmemistir. Sebeke filtrelerinin etkinligi oldukca sinirhdir.

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®




Tesisat baglantisi
Elektriksel montaj

4.10.7 Cihazlarin baglanmasi

« MOVIAXIS® MX aks sisteminin tim cihazlarinin baglanti klemenslerini "Baglanti
semalarl" (— sayfa 67) bélimundeki ilgili baglanti semalarina gére baglayin.

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

* TUm toprak kablolarinin bagh olup olmadiklarini kontrol edin.

» Aks moduliindeki elektrik klemens blogu X10’u gekme gibi uygun énlemlerle motorun
yanliglikla hareket etmesini dnleyiniz. Bu énlemlerin diginda, ayrica ek dnlemler ali-
narak makine ve insanlar igin tehlike olugsmasi énlenmelidir.

+ Saplama civatalara baglarken, kablo damarlarinin disariya ¢gikmalarini 6nlemek igin,
sadece kapali kablo pabuglari kullaniimalidir.

4.10.8 Asenkron motorlarda TF/TH motor korumasi kullanildiginda ek klemens

MOVIAXIS® cihazlarda asenkron motorlar kullanildiginda, motor korumasi TF/TH
enkoder kablosuna baglanmaz, fisten ayri bir kablo olarak ¢ikar.

Bu durumda, aks modiuiliinin ekran sacina takmak i¢in kablo kelepgesi yerine baglant
fisli bir montaj seti sunulmaktadir.

Montaj

» Ekran sacindaki kablo kelepgesini ¢ikartin [1]
+ Baglanti fisli TF/TH montaj setini takin [2]
» TF/TH baglanti kablosunu gdsterildigi gibi takin ve baglayin [3]
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4.10.9 iki siral yapidaki aks sisteminin elektrik baglantisi

+ "iki Sirali Yapidaki Aks Sisteminin Mekanik Montaji" (— sayfa 58) boliimiinde goste-
rilen kablo serimine uyulmalidir:

+ Ust siranin motor kablolari sol tarafa désenmelidir
» Sinyal kablolari enerji tasiyan kablolardan ayri olarak dosenmelidir.

A TEHLIKE!

Kabolarda ve izolatdrlerde [1] tehlikeli gerilimler (DC 970 V) mevcuttur.

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

+ Koruma kapaklarini gikartmadan énce aks sistemini sebekeden ayirin ve 10 dakika
bekleyin.

* Uygun dlgme aletleri ile kablolarda ve izolatérlerde [1] gerilim olmadidini kontrol
edin.

« Calismalari tamamladiktan sonra aks sistemi sadece mevcut kapaklarla (— sayfa 56)
ve iki sirall yapidaki iki koruyucu kapakla [2] ¢alistirimalidir. Kapak ¢ikartildiginda
cihazin koruma sinifi sadece IP0O olur.

[1] izolatér
[2] Koruyucu kapaklar
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4.11 Fren direncleri
4.11.1 Fren direngleri i¢in izin verilen montaj sekli

A UYARI!

izin verilmeyen montaj seklinde konveksiyon azaldigindan, fren direnci iginde 1s1 biri-
kimi tehlikesi mevcuttur. Sicaklik kontaginin tetiklenmesi veya fren direncinin asiri
sekilde 1sinmasi tesisin durmasina sebep olabilir.

Asagidaki minimum mesafelere dikkat edin:

» yanlardaki yapi pargalarina ve duvarlara yakl. 200 mm
+ Uzerinde bulunan montaj pargalarina/tavanlara yakl. 300 mm

Celik 1zgara Celik 1zgara direncleri monte ederken asagidaki noktalara dikkat edilmelidir:
direngler

izin verilen: yatay yiizeylere montaj.

- izin verilen: Dikey yiizeylere, bir delikli sac istte olacak ise, klemensler asagiya
gelecek sekilde monte edilir.

» lzin verilmeyen: dikey yiizeylere klemensler Ustte, sagda veya solda olarak montaj.
(Gerektiginde, baglanti klemensleri gelik 1zgara iginde de bulunabilir. Bu durumda da
baglanti klemenslerinin konumlarina dikkat edin).

Tel direngler Tel direngleri monte ederken asagidaki noktalara dikkat edilmelidir:

« lzin verilen: yatay yiizeylere montaj.

- lzin verilen: Dikey yiizeylere, bir delikli sac iistte veya baglanti klemensleri alt
yluzeyde olacak sekilde.
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+ lzin verilmeyen: Dikey yiizeylere, bagdlanti klemensleri (ist tarafta olacak sekilde.

4.11.2 Fren direnci baglantisi

+ SEW-EURODRIVE fren direnglerinin "Fren kumandasi" (— sayfa 75) bolimindeki
baglanti semalarinda gosterildigi gibi baglanmasini dnermektedir. F16 salteri cihaz
grubuna yakin olarak takilmalidir. F16 numarali anahtar ile besleme arasindaki bag-
lantida ekransiz bir iletken kullanildiginda, bu kablo mimkin oldugu kadar kisa
olmalidir. Fren direnci baglanti kablosu olarak ekranlanmis bir iletken kablosu veya
bukumli tek tek kablolar kullaniimalidir. Kablonun kesiti fren direncinin anma akimi-
na gore boyutlandiriimalidir.

* Harici asin yiik rolesi (— sayfa 74) kullanildiginda, tetikleme akiminifren diren-
cinin (BW... ve BW...-01 tipi) teknik verilerine gbre ayarlayin.

« "UL Uyumlu Montaj" (— sayfa 126) boélimindeki 6zel bilgilere de dikkat ediniz.

4.11.3 Fren direngleri
» Fren direnci besleme kablolarinda yiiksek DC gerilim (yakl. 900 V) mevcuttur.

A UYARL

Fren direngleri Py, ile yUklendiklerinde ylzeylerinde 250°C'ye kadar ylksek sicakliklar
olusmaktadir.

Yanma ve yangin tehlikesi.

* Uygun bir montaj yeri segin. Fren direncleri normal olarak elektrik panosunun Gstu-
ne monte edilir.
* Fren direnglerine dokunulmamalidir.
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4.12 Baglanti semalari
4.12.1 Baglanti semalari i¢in genel uyarilar

Gl¢ ve kontrol elektronik modillerinin teknik baglanti verileri "Teknik bilgiler"
(— sayfa 233) béliminde verilmistir ve oradan okunabilir.

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

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

1

UYARI

Fren redresoriinii (opsiyon) ayri bir sebeke kablosu Gizerinden baglayin.
Motor gerilimi Gzerinden beslenmesine izin verilmez.

UYARI

Fren ve motor baglantilarinin tek bir glic kablosunda olmasi gerekiyorsa, fren
kablosu ayrica ekranlanmalidir. Glg ve fren kablolarinin ekranlari motora ve servo
suruclye PE ile baglanmalidir.

Fren kablolamasi ayrica yapildiginda da ekranli bir kablo kullaniimahdir.

Fren ve motor kablolarinin uzunluklarinin hesaplanmasinda projelendirme kriterle-
rini g6z éninde bulundurun.

Fren redresérii
elektrik panosunda

Fren redresori elektrik panosuna monte edildiginde, fren ile fren redresori arasindaki
baglanti kablolari diger gui¢ kablolarindan ayri olarak désenmelidir. Diger kablolarla bir-
likte désenmesine sadece, glg¢ kablolari ekranlanmis ise izin verilmektedir.
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4.12.2 Gug¢ kaynagi modiili, aks modiilii ve kondansatér veya tampon modiilii baglantisi
MXP80.. Boyut 1 ve Boyut 2 gii¢ baglantilarinin kablolanmasi

D00
£
ﬁ iFF:] £
S
=<4 L1 L2 L3 =3
Sebeke filtresi M
L1°L2°L3" =
Ac
5
o
o
Ve
PE PE L1 L2 L3 [}
x4" xa? O x4" E o P Pt
PE@ PE@ PEE PE@ PEE PE 1
+ [} + 17} + 17} + 7} + 7} |
- m - |—|2 - |—|2 - '_|Z - |—|2 - m
Kondansatér . N -
modiilii Giig kaynagi modiilii Eksen Eksen 24V anahtar-;
modiili modiilii lamali giig
PE +R -R ; kaynagi
= H H H
e GTHEEH Iy, et Rt e
I

BW baglantisi igin ) X4 = DC-Link rayi

"Fren Direnci Baglantisi"
bélimine bakiniz

® =PE (Mahfazanin topraklama noktasi)

® = Gug ekranlama klemensi
1680410891

** Frenler 24 V ile kontrol edilirken, sadece fren kablolarina ait ekranlama olmasina dikkat edilmelidir. Biz
burada SEW hibrit kablosu kullaniimasini dnermekteyiz. Bu kablolarda hem toplam bir ekranlama ve
hem de fren kablosu igin ayrica bir ekranlama mevcuttur.
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MXP80.. Boyut 3 gli¢ baglantilarinin kablolanmasi

D00 o
£
%F:] £
S
L L1213 3
Sebeke filtresi ‘;
L1 L2° L3’ =
(%
S N
...... N
o
=3
X1 Ye
& DH 123 [RREE [REREEELEEEEE [REREEELEEEEE
PE PE L1 L2 L3
xa" xa" xa" P P P
PEE PE@ PEE PE@ PE o)) PE 7]
+ E + 1 + 7} + 7} + 7} + m
=3 P =1  PH o PE P |
Kondansatoér . N -
modiilii Gii¢ kaynag modiilii Eksen modiilii Eksen Eksen 24V anahtar-,
modiilii modiilii lamali gii¢
PE +R -R : : H kaynagi
a H H H
X3 e \‘ ---------------------------------------
|
BW baglantisi igin ) X4 = DC-Link rayi
"Fren Direnci Baglantisi"
bélumiine bakiniz
@ =PE (Mahfazanin topraklama noktast)
@ = Glg ekranlama klemensi
1406099211

** Frenler 24 V ile kontrol edilirken, sadece fren kablolarina ait ekranlama olmasina dikkat edilmelidir. Biz
burada SEW hibrit kablosu kullaniimasini 6nermekteyiz. Bu kablolarda hem toplam bir ekranlama ve
hem de fren kablosu igin ayrica bir ekranlama mevcuttur.
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MXP80.. Boyut 3 gti¢ baglantilarinin sebeke filtresi ve sebeke sok bobinine baglanmasi érenek olarak

gosterilmektedir
L
L2
L3
PE
D00 «n
__JEU1 V1| W1
. i ! Sebeke sok bobini
U2l V2l W E
s
[ L1 £
4 L1 L2 L3 3
=~ Sebeke filtresi ‘;
L1 L2 L3" >
AS
S N
...... §
K<
=
X1 /s
S T 123 [REREEELEEEEE R A LLL L L L L L L L L L
PE PE L1 L2 L3
xa" xa" xa" P P xa"
PEE °E] P PE] E () EE [
+ E + 1 + 7} E e | + 7} + E
=3 21 21 o PE =1 -1
Kondansator . . o
modiilii Gii¢ kaynagi modiilii Aks Aks 24V
modiilii modiilii anahtarlamal
PE +R -R H gii¢ kaynag
X3 é n \Q ------------- bemmsemmmseeed o Reeeeeceeeooees
|
BW baglantisi igin ) X4 = DC-Link rayi
"Fren Direnci Baglantisi"
béltimiine bakiniz
@ =PE (Mahfazanin topraklama noktasi)
@ = Glg ekranlama klemensi
3945067275

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

burada SEW hibrit kablosu kullaniimasini dnermekteyiz. Bu kablolarda hem toplam bir ekranlama ve
hem de fren kablosu igin ayrica bir ekranlama mevcuttur.
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Entegre edilmis fren direngli MXP81.. glic baglantilarinin kablolanmasi

L1

L2
L3
PE

000«

=4 L1 L2 L3
Sebeke filtresi
L1 L2 L3°

Kablo uzunlugu < 600 mm

PE PE L1 L2 L3 |
Giig kaynagi modﬁlﬁ®' :
X4 X4 X4 F x4
el PED] PE[D] P [3]
1 + 7] . + 7 + 7]
21 = {2
Eksen modiilii ! Eksen ! Eksen
i modilli | i moduli
PEU V W i :
3NN 000 e e

X6
Fren kontrolii** """"

@ = PE (Mahfazanin topraklama noktast)

® = Gug ekranlama klemensi
1500842507

** Frenler 24 V ile kontrol edilirken, sadece fren kablolarina ait ekranlama olmasina dikkat edilmelidir. Biz
burada SEW hibrit kablosu kullaniimasini dnermekteyiz. Bu kablolarda hem toplam bir ekranlama ve
hem de fren kablosu igin ayrica bir ekranlama mevcuttur.
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Harici fren direncli MXP81.. gii¢ baglantilarinin kablolanmasi

L1

L2
L3
PE

Tesisat baglantisi
Baglanti semalari

OO0 «n
£
£
o
L L1 L2 L3 3
Sebeke filtresi v
L1 L2 L3 >
i3
c
=
N
=1
o
Q2
X1 1S
S 234
PE PE L1 L2 L3
Gii¢ kaynagi moduli
X4 X4 X4 X4
=iel PE[D] PE[D] PE @]
N 1] 1] 1]
=] g P 2] 2]
Eksen modiili Eksen Eksen
modulii moduli
BW baglantisi igin
"Fren Direnci Baglantis"
bélimiine bakiniz
@ = PE (Mahfazanin topraklama noktas)
® = Gug ekranlama klemensi
1502085899

** Frenler 24 V ile kontrol edilirken, sadece fren kablolarina ait ekranlama olmasina dikkat edilmelidir. Biz
burada SEW hibrit kablosu kullaniimasini dnermekteyiz. Bu kablolarda hem toplam bir ekranlama ve
hem de fren kablosu igin ayrica bir ekranlama mevcuttur.

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®




Tesisat baglantisi
Baglanti semalari

4.12.3 Gug¢ kaynagi modiliuniin, aks modiiliiniin ve DC Link dejarj modiiliiniin baglanmasi

Gii¢ baglantilarinin
kablolanmasi
L1
L2
L3
PE
D00«
£
%F:] £
o
=4 L1 1213 3
Sebeke filtresi ‘:"
L1 L2' L3 >
Ac
- o H
............ 8
! o
i =
X1 i Ye
S— 123 : [EECEELILECELE] pmesemsssasesn peseseeeeeeaees
PE PEL1 L2 L3 |
xa" xa" xa" xa" xa" xa"
PE[@} PE[D] PE 75} PE®D] PE [75] PE 73]
+ E el ey | + 7} + 7} + 7} + 7
- m - |—|z - |—|z = |—|z = |—|2 = m
DC-Link
desarj Gii¢ kaynagi modiilii Aks Aks 24V
modiilii modiili modulia anahtarlamali
PE PE +R -R gii¢ kaynagi
) a e S S
B s et

) X4 = DC-Link rayi

@ =PE (Mahfazanin topraklama noktast)

@ = Glg ekranlama klemensi
4046957579

** Frenler 24 V ile kontrol edilirken, sadece fren kablolarina ait ekranlama olmasina dikkat edilmelidir. Biz
burada SEW hibrit kablosu kullaniimasini 6nermekteyiz. Bu kablolarda hem toplam bir ekranlama ve
hem de fren kablosu igin ayrica bir ekranlama mevcuttur.
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4.12.4 Fren direngleri baglantisi

Gii¢ kaynagi modiilii

Gii¢ kaynagi modiilii

X3

|

I

|

I

% % % E XX'i !
F16 etkiler |

I

|

|

I

BW...-...-P

Mesaj kontag! F16 tetiklendiginde K11 acil-
malidir. F16 (asiri yUk rolesindeki tetikleme
kontagi) veya sicaklik salteri) devreye girdi-
ginde, K11 acilmali ve "Cikis kati etkinles-
tirme" bir "0" sinyali almalidir. F16 bir mesaj
kontagidir, yani direng devresinde kesinti

Gii¢ kaynagi modiili

Gii¢ kaynagi modiili
X3

| |

I I

| l

I I

XXi ! XXi |
%Fmetkiler | i%é F16 cikiler l
I I

| |

| |

4 ! 1

9007201328845195

BW...-...- BW..., BW...-01

Dahili sicaklik salteri devreye girdiginde, K11 Harici bimetal réle devreye girdiginde, K11
acllmahdir. F16 (asiri ylk rolesindeki tetik-  agilmalidir. F16 (asiri ylk rolesindeki tetik-
leme kontagr) veya sicaklik salteri) devreye leme kontagi veya sicaklik salteri) devreye
girdiginde, K11 agilmali ve "Cikis kati etkin- girdiginde, K11 acilmali ve "Cikis kati etkin-
lestirme" bir "0" sinyali almalidir. "Cikis kati  lestirme" bir "0" sinyali almalidir. "Cikis kati
etkinlestirme" bir "0" sinyali almalidir. F16 bir etkinlestirme" bir "0" sinyali almalidir. F16 bir

olmamaldir. mesaj kontagidir, yani direng devresinde mesaj kontagidir, yani diren¢ devresinde
kesinti olmamalidir. kesinti olmamalidir.

Fren direnci tipi Asin yiik korumasi

BW.. harici bimetal réle (F16) Gzerinden

BW...-01 harici bimetal réle (F16) Uzerinden

BW. - -T + dahili sicaklik salteri veya

T * harici bimetal réle (F16) Uzerinden
BW..-..-P dahili bimetal réle (F16) Gzerinden
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4.12.5 Fren kontrolii

Klemens kutusundaki BMK fren kontrolii

P K
| !
|
12 !
: xe 11 !
: Fren kontrolii ** :
: I
| I
| I
| I
| I
| |
| |
K11 :
! .
| |
| |
| |
| |
| |
e e ]
2788968971
SB1 fig baglantih fren kontrolii BMK
P K
| I
| I
| !
l X6 !
| Fren kontrolii ** :
: I
| I
| I
| I
| |
| |
| |
K11 :
: I
| |
| |
| |
| |
e e ]
2788973579
SBB fis baglantili fren kontrolii BMK
|_ _____________________________________________ b |
! |
| !
! 12 I
: X6 I !
| Fren kontrolii ** I
| *kk :
: I
| I
| I
1 |
1 |
1 |
1 K11 :
: I
1 |
1 |
1 |
| |
e J
2788971403

** Frenler 24 V ile kontrol edilirken, sadece fren kablolarina ait ekranlama olmasina dikkat edilmelidir. Biz
burada SEW hibrit kablosu kullaniimasini dnermekteyiz. Bu kablolarda hem toplam bir ekranlama ve
hem de fren kablosu igin ayrica bir ekranlama mevcuttur.

*** Fren redresorl elektrik panosuna monte edildiginde, fren ile fren redresori arasindaki baglanti kablo-
lari diger gii¢ kablolarindan ayri olarak désenmelidir. Diger kablolarla birlikte ddgsenmesine sadece, gl¢
kablolari ekranlanmis ise izin veriimektedir.
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Klemens kutusundaki BME fren kontrolii

1

|_N

X6

. *%
Fren kontrolii

UAC

F14/15 :
. TsBS

2788977419

P momoo—o oo

|

I X6

1 *%

: Fren

I kontrolii

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

:

| I
2789159179

** Frenler 24 V ile kontrol edilirken, sadece fren kablolarina ait ekranlama olmasina dikkat edilmelidir. Biz
burada SEW hibrit kablosu kullaniimasini dnermekteyiz. Bu kablolarda hem toplam bir ekranlama ve
hem de fren kablosu igin ayrica bir ekranlama mevcuttur.

*** Fren redresorl elektrik panosuna monte edildiginde, fren ile fren redreséri arasindaki baglanti kablo-
lari diger gui¢ kablolarindan ayri olarak désenmelidir. Diger kablolarla birlikte désenmesine sadece, gl
kablolari ekranlanmis ise izin veriimektedir.

Klemens kutusundaki BP fren kontrolii BMV
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X6
Fren kontrolii **

K11

2788940427
SB1 fis baglantili BP fren kontrolii BMV
______________________________________________ -
i |
! I
: I
| X6 |
| Fren kontrolii ** !
| |
! I
! I
! I
! I
! I
! I
: K11 |
! |
! I
! I
! I
! I
! I
-
2788942859
SBB fis baglantili BP fren kontrolii BMV
______________________________________________ -
| |
I
I 112
! x6 1. I
I Fren kontrolii ** :
: K 1
I ' :
! I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
! I
2788945291

** Frenler 24 V ile kontrol edilirken, sadece fren kablolarina ait ekranlama olmasina dikkat edilmelidir. Biz
burada SEW hibrit kablosu kullaniimasini 6nermekteyiz. Bu kablolarda hem toplam bir ekranlama ve
hem de fren kablosu igin ayrica bir ekranlama mevcuttur.

*** Fren redresorl elektrik panosuna monte edildiginde, fren ile fren redresori arasindaki baglanti kablo-
lari diger gui¢ kablolarindan ayri olarak désenmelidir. Diger kablolarla birlikte ddsenmesine sadece, gl¢
kablolari ekranlanmis ise izin verilmektedir.

Klemens kutusundaki BY fren kontrolii BMV
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X6
Fren kontrolii **

2788948875
|
! I
! I
|
12 !
l wall :
: Fren kontrolii ** :
: I
| I
| I
| I
| |
| |
| |
K11 :
: I
| |
| |
| |
| |
e o o ]
2788966539
SBB fig baglantili BY fren kontrolii BMV
CTTT T T i
| I
| I
! I
: X6 :
| Fren kontrolii ** I
! I
| I
| I
| I
| |
! |
K1 i
: I
| |
| |
| |
| |
e o o ]
2788951307

** Frenler 24 V ile kontrol edilirken, sadece fren kablolarina ait ekranlama olmasina dikkat edilmelidir. Biz
burada SEW hibrit kablosu kullaniimasini 6nermekteyiz. Bu kablolarda hem toplam bir ekranlama ve
hem de fren kablosu igin ayrica bir ekranlama mevcuttur.

*** Fren redresorl elektrik panosuna monte edildiginde, fren ile fren redresori arasindaki baglanti kablo-
lari diger gui¢ kablolarindan ayri olarak désenmelidir. Diger kablolarla birlikte ddsenmesine sadece, gl¢
kablolari ekranlanmis ise izin verilmektedir.
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Fren kontrolii BST

Fren kontrolu BST ile ilgili bilgiler "Emniyetli fren moduli BST" isletme kilavuzundan

alinabilir.

4.12.6 Gi¢ kaynagi modiilii ve besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii baglantisi

Kontrol elektronigi

kablolamasi
DIP ht: :
anahtar
X9a X9b CAN/EtherCAT
X12
DGND Baglart: yok
CAN_H | DGND
CAN_H
- — CAN_L
Cihaz igi
bus sonlandirma
direnci
2 x 7 pargali gosterge
|_| |:| i§le(mg dltlrumlgrl igin
Giig kaynagi modiili |_| I_l modilt fietme
Boyut 1-3 — gbstergelerine bakiniz
X5a |X5b
10| |o 1| 24Ve
20| |o 2 DGND
30| |0 3| 24Vg
40| |0 4| BGND [
DGND =~ py

Fren beslemesi icin Kontrol elektronigi igin 24 V
i <D, D,

+ W, gugkaynagr*
1406123531

*  Baglanti birlikte verilen, hazir kablo ile yapiimaldir.

X9a Sistem bus girisi
X9b Sistem bus ¢ikigl
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4.12.7 Aks modiilii baglantilan
Kontrol elektronigi

kablolamasi
X9a X9b i .
Sinyal  Sinyal 1 Elektronik ekran
bus girisi  bus gikig! ! Klemensleri
DGND bca/gl‘anﬁ\ yokj
AN DGND | Bir iist seviyedeki
baglanti yok Efg’;‘ﬁk‘ yok! kontrol iinitesi
: PLC
sabit olarak "Cikis
enable" atanmistir. DIZD |1
Eksen modiilii istege gore i DIz | 2]
Boyut 1-6  istege gore i DIZ2 |3
istege gére i DIZ3 | 4 Dijital gikislar
istege gére i DIZ4 | 5
istege gore i DIZ5 | 6
istege gore p i DIZ6 | 7
istege gére i DI |8
istege gore p! i DIZ8 | 9
Dijital sinyaller igin referans potansiyel DIZJ .. DIZ8 DCOM|10|
Kumanda elektronigi referans }— DGND|11
" potansiyeli genel bilgileri
2 x 7 pargali gosterge
Isletme durumlari X1
o e istege gore i 5022 1
gostergelerine bakiniz istege gore i DOZ1| 2 B )
istege gore i D023 Dijital girigler
istege gére i DOZ3| 4
Dijital sinyaller igin referans potansiyel DOZJ .. DOZ3 }— DGND| 5 {
X13
Motor enkoderi
ve sicaklik
sensoril baglantist
istege bagh
Bobin ve normalde
Bobin ve normalde agik emniyet rolesi Il X5a X5b)
agik emniyet rolesi | (BG2'den itibaren) 10| [o 1| 24V
20| fo 2| DGND
30| [0 3| 24V
40| o 4| BGND
L1
DGND = p|
[=] [
2| 2
X7 FEEEIRSEBEERE
+ o + o
112134 112]3[4 Fren beslemesi icin Kontrol elektronigi ve PLC igin
24 v NV NV, 24V gig kaynagr*

1406125963

*  Baglanti birlikte verilen, hazir kablo ile yapiimahdir.
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Dijital girislerin
baglanti semasi

Dijital ¢ikislarin
baglanti semasi

DI0O1.8
DCOM

—

+24VE DGND
hd

Mantik
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+2:1VE DGND
L
Mantik
——0 D00 1..4
L
e
DGND
1406130827
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4.12.8 Master modiil, komponent baglantisi

Kontrol elektronigi
kablolamasi

*

DIKKAT!

Master moduliin gévde topraklamasi PE'ye baglanmalidir, érn. elektrik panosunda.

X5a [X5b

1o||o 1| 24Ve
20| |0 2| DGND
30| [0 3| 24V
40(|o 4| BGND —

PE DGND ~ p|

Fren beslemesi icin @ @ Kontrol elektronidi igin 24 V
24 v NV, W, gug kaynagi*

PE (Mahfazanin topraklama noktasi)

1406133259

Baglanti birlikte verilen, hazir kablo ile yapilmalidir.
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Baglanti semalari

4.12.9 Kondansatér modiilii komponeneti baglantisi

Kontrol elektronigi
kablolamasi

DGND = Pl

X5a [X5b

1o||o 1] 24Ve
20| |o 2| DGND

30| [0 3| 24Vs
40(|o 4| BGND —

*

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®

Fren beslemesi icin
24 \V* @

Baglanti birlikte verilen, hazir kablo ile yapilmalidir.

+

D,

+

Kontrol elektronidi igin 24 V
guc kaynagr*

1406212491

83



84

Tesisat baglantisi
Baglanti semalari

4.12.10 Tampon modiil, komponent baglantisi

Kontrol elektronigi
kablolamasi

X5a [X5b

1o||o 1] 24Ve
20| |0 2| DGND
30| [0 3| 24V
40(|o 4| BGND —

DGND = PE

Fren beslemesi icin Kontrol elektronidi i¢in 24 V
24 \V/* @; @; guc kaynagr*

1406212491

*

Baglanti birlikte verilen, hazir kablo ile yapilmalidir.
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Baglanti semalari

4.12.11 24 V anahtarlamali gii¢ kaynagi modiilii (ek modiil) baglantisi
Kontrol elektronigi
kablolamasi

24V, harici (besleme)

0O O
-
X16
X5a |X5b
10| o 1] 24V
20| (o 2| DGND
30110 3| 24Vg
4 0 4| BGND [
— l,
DGND -~ p|
Kontrol elektronigi icin 24 V Fren beslemesi igin Kontrol elektronigi icin 24 V
glic kaynag* (Kanal 2) +-69_ 24 v* @+ @; guc kaynagr* (Kanal 1)
(Kaynak) (Kaynak) (Kaynak)
9007200660955915
*

Baglanti birlikte verilen, hazir kablo ile yapiimalidir.

24V glc kaynagdi moduili ile kontrol elektronigi ile ilgili diger bilgiler icin, bkz. "Cok eksenli
servo stiriicii MOVIAXIS® el kitabr".

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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Tesisat baglantisi
Baglanti semalari

4.12.12 DC-Link desarj modiilii (ek modiil) baglantisi
Kontrol elektronigi

kablolamasi
L1
L2
L3 '
PE =77 T T ST m s om s os oo S Sl I ettt
00
|
! a
|
L L1 L2 L3
Sebeke filtresi
L1 L2L3"
Lol
0
Aks modiilii**
K11'den yardimci BoyUt 1-6
X14 kontaktor* :
DC-Link Inhibit 1:E%*I
. DGND| 2
de§?rj__ DGND| 3 DCOM / DGND **
moddli Sic |4 Dijital girigler igin
bagl degil | 5 referans potansiyel
X5a |X5b
Dlxx
10| (o 1| 24Vg —
20| |0 2| DGND
30| |0 3| 24V
40| |o 4] BGND
L1
DGND - PE
Fren beslemesi Kontrol elektronigi
igin24v U7, + 24V beslemesi
4046960011
* Kontak ¢ok dusiik akimlar (£ 50 mA) icin uygun olmalidir.
** Bkz. Bolum "Aks moddlinin baglanmasi" (— sayfa 80)
DIKKAT!
Guig¢ kaynagi modula ve fren direnci hasar gorebilir.
DCL desarj modulini kullanirken DCL desarjinin asagidaki kosullar yerine getirildikten
sonra etkinlestiriimesine dikkat edin:
* Role K11'in ana kontaklari agik
* TUm aks moddllerinin son kat etkinlestirmeleri geri alindi
UYARI
° Gug¢ kaynagdi modiilinde ve fren direncinde hasar olmamasi igin, gecikmeli ¢alisan bir
1 yardimei kontaktérli bir kontaktér kullaniimalidir.
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Klemens baglantilari

4.13 Klemens baglantilari

UYARI

Cihaz dahili referans potansiyeller:

Referans potansiyellerin tanim tablosu

Tanimi Anlami

DGND Kumanda elektronigi referans potansiyeli genel bilgileri. PE ile elek-
PE triksel baglanti yok.

BGND Fren baglantisi referans potansiyeli

RGND Emniyet rélesi igin referans potansiyel

DCOM Dijital girisler icin referans potansiyel
UYARI

1

Baglanti elemanlari:

Asagidaki tum baglanti elemanlari cihaza Ustten bakista gosterilmektedir.

4.13.1 MXP80.. gi¢ kaynagi modiili i¢in klemens kontaklari

UYARI
® Glg ve kontrol elektronik modiillerinin teknik baglanti verileri "Teknik bilgiler" boliman-
1 de verilmistir ve oradan okunabilir.
Klemens Baglanti Kisa agiklama
X1:1 PE
HE gl X1:2 L1 o
1 X1 X1:3 L2 Sebeke baglantisi (Boyut 1/ 10 kW)
{ L, x4 L3
S = X3:1 +R
[ 1 X3:2 -R . R
X3
1 X3:3 bagl degil Fren direnci baglantisi (Boyut 1/ 10 kW)
L 14 %34 PE
X1:1 PE
X1:2 L1 o
X1:3 L2 Sebeke baglantisi (Boyut 2 / 25 kW)
X1:4 L3
X3:1 +R
X3:2 R Fren direnci baglantisi (Boyut 2 / 25 kW)
X3:3 PE

Tablo arka sayfada devam ediyor

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®

87



88

Tesisat baglantisi
Klemens baglantilari

Klemens Baglanti Kisa agiklama
X1:PE PE
PE 3 X1:1 L1 o
\ ) ) Sebeke baglantisi (Boyut 3 / 50, 75 kW)
E0/0/0/e)a X1:2 L2
= (ﬂ X1:3 L3
PE 9 X3:PE PE
X3:1 +R Fren direnci baglantisi (Boyut 3 / 50, 75 kW)
oo xs:2 R
X4:PE PE
X4:1 +Uz DC-Link ray!
X4:2 -Uz
X5a:1 +24 Vg . I
X5a:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5a:3 +24 Vg S N
X5a:4 BGND Fren beslemesi igin gli¢ kaynagi
X5b:1 +24 Vg ) I
X5b:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5b:3 +24 Vg S .
X5b:4 BGND Fren beslemesi igin gli¢ kaynagi
X9a a = Girig: Sistem bus'i, yesil figli
X9b b = Cikis: Sistem bus'l, kirmizi figli
X12:1 bagh degil
Y x12:2 CAN_L CAN-Bus Low
1 X12:3 DGND CAN bus referans potansiyel
6
X12:4 CAN_L CAN-Bus Low
X12:5 Rsonlandirma Cihaz i¢i bus sonlandirma direnci
X12:6 DGND CAN bus referans potansiyel
L s X12:7 CAN_H CAN-Bus High
X12:8 CAN_H CAN-Bus High
X12:9 Rsonlandirma Cihaz i¢i bus sonlandirma direnci

1) Sadece CAN bazinda sistem bus, EtherCAT® uyumlu sistem bus'da islevsiz
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Klemens baglantilari

4.13.2 MXP81.. gi¢ kaynagi modiili i¢in klemens kontaklari

UYARI
® Gig ve kontrol elektronik modullerinin teknik baglanti verileri "Teknik bilgiler" béluman-
1 de verilmistir ve oradan okunabilir.
Klemens Baglanti Kisa aciklama
X1:1 PE
1 X1:2 L1 o
X1 X1:3 L2 Sebeke baglantisi (Boyut 1/ 10 kW)
T X1:4 L3
k| X3:1 +R
X3:2 -R
X3 . . o
X3:3 Ri Fren direnci baglantisi (Boyut 1/ 10 kW)
I X3:4 PI
X4:PE PE
X4:1 +Uz DC-Link rayi
X4:2 -Uz
X5a:1 +24 Vg . _
X5a:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5a:3 +24 Vg S o
X5a:4 BGND Fren beslemesi igin gl¢ kaynagdi
X5b:1 +24 Vg ) -
X5b:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5b:3 +24 Vg S N
X5b:4 BGND Fren beslemesi igin gli¢ kaynagi
X9a a = Girig: Sistem bus'i, yesil figli
X9b b = Cikis: Sistem bus'i, kirmizi figli
X12:1 bagh degil
X12:2 CAN_L CAN-Bus Low
X12:3 DGND CAN bus referans potansiyel
X12:4 CAN_L CAN-Bus Low
X12:5 Rsonlandirma Cihaz i¢i bus sonlandirma direnci
X12:6 DGND CAN bus referans potansiyel
X12:7 CAN_H CAN-Bus High
X12:8 CAN_H CAN-Bus High
X12:9 Rsonlandirma Cihaz i¢i bus sonlandirma direnci

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

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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Klemens baglantilari

4.13.3 MXA aks modiilii klemens baglantisi

Klemens | Baglanti Kisa aciklama
X2:PE PE
T PE u Montaj baglantisi Boyut 1, 2
{ g X2:2 v ontaj baglantisi Boyut 1,
il 3 X2:3 w
X2:PE PE
I)/PE X2:1 v Montaj baglantisi Boyut 3
% X2:2 v ) bag y
EI)’ 3 X2:3 w
X2:PE PE
PE 3 X2:1 U X N
. Montaj baglantisi Boyut 4, 5, 6
\ |
Ve X2:2 M
i X2:3 w
X4:PE PE
X4:1 +Uz DC-Link ray!
X4:2 -Uz
X5a:1 +24 Vg . _
X5a:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5a:3 +24 Vg R 9
X5a:4 BGND Fren beslemesi icin gl¢ kaynagi
X5b:1 +24 Vg . _
X5b:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5b:3 *24 Vg Fren beslemesi i¢in gli¢c kaynagi
X5b:4 BGND ¢in gue kaynag
11 X6:1 DBQQJ o
X6:2 BGND Fren baglantisi (anahtarlanmisg)
L3~2
Bir emniyet roleli cihaz tipi, opsiyon
X7:1 +24 'V Emniyet rolesi | (Boyut 1 — 6)
X7:2 RGND
X7:3 C Emniyet rélesi | (Boyut 1 — 6), ortak kontak
X7:4 NC Emniyet rélesi | (Boyut 1 — 6), normalde kapali
Fis Uzerinde bir kodlama tirnagi bulunur.
iki emniyet roleli cihaz tipi, opsiyon
X8:1 +24 'V Emniyet rolesi Il (Boyut 2 — 6)
[T &2  Ronp
X8:3 C Emniyet rélesi Il (Boyut 2 — 6), ortak kontak
1 4 X8:4 NC Emniyet rélesi Il (Boyut 2 — 6), normalde kapali
Fis Gzerinde bir kodlama tirnagi bulunur.

Tablonun devami arka sayfada. Dip notlari tablonun altinda bulunur.
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Klemens | Baglanti Kisa aciklama
i i X9 X9a a = Girig: Sistem bus'l, yesil fili
X9b b = Cikis: Sistem bus', kirmizi figli
i j X9b
Dijital giris 1; sabit olarak "Cikis kademesi
X10:1 DI29 enable" atanmigtir.
X10:2 D191 Dijital giris 2; istege gére programlanabilir
X10:3 D192 Dijital giris 3; istege gére programlanabilir
X10:4 DI@3 Dijital giris 4; istege gére programlanabilir DCOM referansli olarak opto
X10:5 DIg4 Dilta girs 5; istege gore programianabili gg{:ﬁ’gﬁfﬁ:”&ﬁ%ﬂ%tf”
X10:6 DI@5 Dijital giris 6; istege gére programlanabilir
X10:7 DIg6 Dijital giris 7; istege gére programlanabilir
X10:8 DI97 Dijital giris 8; istege gére programlanabilir
X10:9 D128 Dijital giris 9; istege gére programlanabilir
X10:10 DCOM Dijital girisler DIJ@ — DID8 icin referans potansiyeli
X10:11 DGND Kumanda elektronigi referans potansiyeli genel bilgileri
X11:1 DOZ9 Dijital ¢cikis 1; istege gbre programlanabilir
X11:2 D01 Dijital ¢ikis 2; istege gbre programlanabilir
X11:3 D0O@2 Dijital ¢ikis 3; istege gbre programlanabilir
X11:4 DO@3 Dijital ¢ikis 4; istege gore programlanabilir
X11:5 DGND Dijital ¢cikislar DOGQJ — DO@3 igin referans potansiyeli
X12:1 bagh degil
X12:2 CAN_L CAN2-Bus Low
5 ) X12:3 DGND CAN bus referans potansiyel
< X12:4 CAN_L CAN2-Bus Low
X12:5 Rsonlandirma Cihaz i¢i bus sonlandirma direnci
X12:6 DGND CAN bus referans potansiyel
s X12:7 CAN_H CAN2-Bus High
X12:8 CAN_H CAN2-Bus High
X12:9 Rsonlandirma Cihaz ici bus sonlandirma direnci
X13:1 S2 (SIN +) '
X13:2 S1(COS +)
X13:3 bagh degil?
X13:4 bagh degil
X13:5 R1 (REF +)
X13:6 TF/ TH/ KTY -
X13:7 bagh degil
X13:8 bagh degil Motor enkoderi resolver baglantisi
X13:9 S4 (SIN -)
X13:10 S3 (COS-)
X13:11 bagh degil
X13:12 bagh degil
X13:13 R2 (REF -)
X13:14 TF/TH/KTY +
X13:15 bagh degil

Tablonun devami arka sayfada. Dip notlari tablonun altinda bulunur.
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Klemens baglantilari

Klemens | Baglanti Kisa aciklama

X13:1 Sinyal izi A (COS +)

X13:2 Sinyal izi B (SIN +)

X13:3 Sinyal izi C

X13:4 bagh degil

X13:5 bagh degil

X13:6 TF/TH/KTY -

X13:7 bagh degil

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

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

X13:13 bagh degil

X13:14 TF/TH/KTY +

X13:15 ug®

X13:1 Sinyal izi A (COS +)

X13:2 Sinyal izi B (SIN +)

X13:3 bagh degil

X13:4 DATA+

X13:5 bagh degil

X13:6 TF/ TH/ KTY -

X13:7 bagh degil

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

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

X13:12 DATA-

X13:13 bagh degil

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

1) Fis kontaklari her iki fiste de (X7 ve X8) aynidir ve ters baglama tehlikesi yoktur. Kodlama yanlis baglanmasini énler.

2) Bir kablo baglanmasina izin veriimez.
3) 12V, maks. 500 mA

4.13.4 Master modiill MXM klemens kontaklari

Klemens Baglanti Kisa agiklama

X5a:1 +24 Vg . G)
X5a:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5a:3 +24 Vg S g
X5a:4 BGND Fren beslemesi igin gu¢ kaynagi
X5b:1 +24 Vg . o
X5b:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5b:3 *24 Vg Fren beslemesi i¢in gli¢ kaynagi
X5b:4 BGND ¢in gue kaynag

1) Sadece aktarmak icin
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4.13.5 Kondansator modiil MXC klemens kontaklari

Klemens Baglanti Kisa acgiklama

X4:PE PE

X4:1 +Uz DC-Link ray!

X4:2 -Uz

X5a:1 +24 Vg i o
X5a:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5a:3 +24 Vg o 5
X5a:4 BGND Fren beslemesi igin gli¢ kaynagi
X5b:1 +24 Vg ) o
X5b:2 DGND Elektronik besleme gerilimi
X5b:3 +24 Vg o 5
X5b:4 BGND Fren beslemesi igin gli¢ kaynagi

4.13.6 Tampon modiil MXB klemens kontaklan

Klemens Baglanti Kisa aciklama

X4:PE PE

X4:1 +Uz DC-Link ray!

X4:2 -Uz

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

1) Sadece aktarmak igin

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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4 Tesisat baglantisi

Klemens baglantilari

4.13.7 24V anahtarlamali gii¢ kaynagi modiilii MXS

Klemens Baglanti Kisa agiklama
X4:PE PE
X4:1 bagh degil DC-Link rayi
X4:2 -Uz
X5a:1 +24 Vg . A 1)
X5a:2 DGND Elektronik besleme gerilimi (Kanal 1)
X5a:3 +24 Vg e N 1)
X5a:4 BGND Fren beslemesi igin gli¢ kaynagdi (Kanal 3)
X5b:1 +24 Vg . I 1)
X5b:2 DGND Elektronik besleme gerilimi (Kanal 2)
X5b:3 +24 Vg S . 1)
X5b:4 BGND Fren beslemesi igin gu¢ kaynagi (Kanal 3)

— X16:1 24V Harici 24 V besleme gerilimi (giris)

1 Gli¢ beslemesi kapatildiginda kumanda geriliminin kaybolmamasi igin, kontaktor

X16:2 DGND b AN S

(49 eslemesi igin dngorilmustir.

1) Anahtarlamals guc kaynagi moduld bir MXS 3 x 24 V gerilim beslemesi sunar (Kanal
1 — 3). Burada X5a ve X5b baglantilari dahili olarak kdprulenmis olup, bir kanal olustu-
rurlar. Her ¢ kanalin maksimum gerilimi 25 A'dir (600 W). Tim kanallarin ortak referans
potansiyeli cihazin sasisidir.

4.13.8 DCL desarj modiilii MXZ'de klemens baglantilari

Klemens Baglanti Kisa agiklama

X4:PE PE

X4:1 bagh degil DC-Link rayi

X4:2 -Uz

X5a:1 +24 Vg . o

X5a:2 DGND Elektronik besleme gerilimi

X5a:3 +24 Vg S -

X5a:4 BGND Fren beslemesi icin gu¢ kaynagi

X5b:1 +24 Vg . o

X5b:2 DGND Elektronik besleme gerilimi

X5b:3 *24 Vg Fren beslemesi igin gli¢ kaynagi

X5b:4 BGND ¢in gug kaynag
Tablonun devami arka sayfada.
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Klemens Baglanti Kisa agiklama
X14:1 Inhibit
Desarj islemi icin kumanda sinyali — Sarj islemi GND ile "Inhibit" baglantisi kuruldu-
1 X14:2 DGND gunda baglar.
Inhibit girisini sebeke kontaktériinin normalde kapali kontagina ayrilmaz bir sekilde
X14:3 DGND (sabit monteli) baglayin.
X14:4 TEMP Dijital cikis TEMP igin referans potansiyeli
5 MXZ gui¢ salterinin sicaklidi izin verilen aralik iginde ise, dijital giris (= High; 24 V).
X14:5 bagh degil
PE 2 X15:PE PE
X15:1 Desarj Desarj icin fren direnci baglantisi
il‘@@@l X15:2 bagh degil

4.13.9 Fren direnglerinin klemens baglantilari
Asagidaki sekilde ortadan gikigli fren direnci gosterilmektedir.

R R
1 2 3
X Q yQ
Kademeli Ohm degeri Toplam Ohm degeri

Bu konu ile ilgili olarak fren direngleri (— sayfa 74) baglanti semalarina da bakiniz.

Fren direnglerinin boyut élglleri ve baglanti kablosu bilgileri igin "Cok aksli servo surici
MOVIAXIS®" kataloguna bakiniz.

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®

95



96

Tesisat baglantisi
Opsiyon kartlarinin baglanmasi

4.14 Opsiyon kartlarinin baglanmasi

4.14.1 Opsiyon kartlarinin takilmasi ve igslev kombinasyonu

MOVIAXIS® aks modiiliine iig adete kadar opsiyon karti takilabilir. Entegre edilecek opsiyon
karti sayisina bagl olarak asagidaki kombinasyonlar g6z éninde bulundurulmalidir.

[

(1]

3

N

A

[~ 12

3]

IS (4]

2936300811

[1—3] Slot 1 — 3, baglantilar i¢in asadidaki tabloya bakiniz
[4] Kontrol platini — Cihazin komponentleri

Burada MOVIAXIS® CAN bazinda bir sistem veri yolu (SBus) ile mi, yoksa MOVIAXIS®
EtherCAT®-uyumlu SBusP!S ile mi kullanilacagina karar verilmelidir.

Cihazlarin CAN versiyonu

CAN bazinda bir SBus kullanildiginda, her Ug¢ slot da asagdidaki tabloya gore kullanilabilir.

Olasi kombinasyonlar ve kartlarin slotlara sabit olarak atanmasi agagdidaki tablolarda
gOsterilmektedir.
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Fieldbus'li kombinasyonlar

Fieldbus opsiyonlari asadidaki kombinasyonlarda takilabilir:

Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1 Fieldbus
opsiyonu’
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 F|eI‘dbus XIOT1A
opsiyonu
7
8 XGH
XIA11A
9 XGS
10 XIA11A
1 Fieldbus
opsiyonu
XGH
12 XGS Fieldbus
13 XGH opsiyonu
W | Celde
Fieldb XGS
ieldbus
15 AR opsiyonu

1) XFE24A: EtherCAT®; XFP11A: PROFIBUS; XFA11A: K-Net

XIO ile kombinasyonu

Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir:

Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XIA11A
3 XGH
4 XGS
5 XGH
XIA11A
6 XGS
XIO11A
7 XGS
XGH
8 XGH
9 XGS XGS
10
11 XIO11A XGH
12 XGS

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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XIA ile kombinasyonu

Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir;

Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGH
3 XGS
4 XGS
5 XIA11A XGH XGH
6 XGS XGS
7
8 XIA11A XGH
9 XGS

Sadece XGH, XGS kombinasyonlari
Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir;

Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGS XGH
3 XGH

Sadece XGS kombinasyonlari
Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir;

Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2 XGS XGS

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®




Tesisat baglantisi
Opsiyon kartlarinin baglanmasi

EtherCAT® uyumiu ~ SBusP!S (EtherCAT® uyumlu High-Speed Sistem Bus) kullanildiginda Slot 1'de sabit
cihazlari olarak opsiyon XSE takilidir.

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

EtherCAT® uyumlu sistem bus ile kombinasyon
Opsiyonlar asagidaki kombinasyonlarda takilabilir:

Kombinasyon Slot 1 Slot 2 Slot 3
1
2
3 XIA11A
4 XIO11A XGH
5 XGS
6 XIO11A
7
8 XSE24A XGH
9 XIA11A I -
10 XIA11A
1
12 XGS XGH
13 XGH
14
15 XGS XGS
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4.14.2 Coklu enkoder karti XGH11A, XGS11A opsiyonu
Coklu enkoder Karti ile MOVIAXIS® sisteminde ilave enkoderler degerlendirilebilir.

Degerlendirilecek enkoder tipine bagl olmak Uzere, iki goklu enkoder karti mevcuttur,
bunun icin bir sonraki sayfadaki enkoder listesine bakin. Ayrica analog bir diferansiyel
giris (10 V) de mevcuttur.

XGH XGS

[X61] [X61]
[X62] [X62]
[X63] [X64]

2881678347

Fonksiyonlara genel bakis
Coklu enkoder karti ile asadidaki enkoder tipleri ve islevsellikler degerlendirilebilir:

Fonksiyonlar XGH XGS
versiyonu versiyonu
SSil islevselligi -- X

Hiperface® islevselligi

EnDat 2.1 islevselligi

Artirimli enkoder/sin-cos islevselligi

Artimsal enkoder similasyonu X X

Sicaklik degerlendirmesi

Analog fark girisi £ 10 V

Opsiyonel 24 V gerilim beslemesi

Resolver - -

* HTL enkoderler bir arabirim adaptéri HTL — TTL Gzerinden calistirilabilir. Arabirim
adaptdérinin parga numarasi MOVIAXIS® katalogundan alinabilir.

* Tek uglu HTL enkoderler bir arabirim adaptéri HTL — TTL Gzerinden galistirilabilir.
Arabirim adaptoérinin parga numarasi MOVIAXIS® katalogundan alinabilir.

* GCoklu enkoder karti ile resolver degerlendirmek miimkiin degildir.

100 Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®




Tesisat baglantisi
Opsiyon kartlarinin baglanmasi

Coklu enkoder karti baglanti teknigi

Kullanilabilen Coklu enkoder karti tarafindan desteklenen enkoderlerin tablosu MOVIAXIS® katalogu-
enkoderler nun "Baglanabilen Enkoder Sistemleri" béliminden alinabilir.

Aks modlilii I/0 ve ¢oklu enkoder kartlari ile donatildidinda giris degerlendirmesinde sinirlamalar

NOT

Aks modli iki I/0 ve bir ¢oklu enkoder karti veya bir 1/0O ve iki goklu enkoder karti ile
° donatildiginda (asagidaki tablo), giris ve ¢ikislarin dederlendiriimesinde asagida belir-
1 tilen kisitlamalar gecerlidir:

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

Tip Takil kart Takili kart Takih kart
1 1/0 karti 1/0 karti Coklu enkoder karti
2 1/0 karti Coklu enkoder karti Coklu enkoder karti
Coklu enkoder Asagidaki tabloda XGH ve XGS c¢oklu enkoder kartlarinin MOVIAXIS® ana cihaz lize-
kartinin rinden beslenmesi durumunda izin verilen maksimum akim degerleri verilmektedir.
beslenmesi .
Coklu enkoder karti adeti Izin verilen maksimum akim I, s
1 adet 500 mA
2 adet 800 mA

1) MOVIAXIS® ¢oklu enkoder kartlarinin beslenmesi igcin maksimum 800 mA degerinde akim sunar.
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Enkoder gerilim beslemesi icin baglanti semalari

Asagidaki baglanti semalarinda 12 V ve 24 V gerilim beslemeli bir veya iki coklu enkoder
karti baglantisi gosterilmektedir.

Enkoder gerilim beslemesinin bir listesi ekteki "Kullanilabilen Enkoderler" (— sayfa 259)
listesinden alinabilir.

12 V, beslemesiz Ornek: 12 V gerilim beslemeli ve | < 500 mA olan bir goklu enkoder kartinin ana cihaz
Uzerinden baglanti semasi:

[1]
x61 | =]
[ o]
(DGND) 3 | =]
(+24 V) 4 | 3
[«
X63 / X64
& [2]
L]
2881680907
[11  Coklu enkoder karti [2] Enkoder
24V, harici Ornek: 24 V enkoder gerilimi beslemeli ve | < 500 mA olan bir goklu enkoder igin baglanti
beslemeli semasil:
[2] ]
x61 | =]
(DGND) 3 | 1= GND
(+24Vv)y 4 | = = +24 'V
o2]
)
X63 / X64
L 3]
L]
2881683467
[11  Gerilim kaynagi [3] Enkoder

[2] Coklu enkoder karti
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12V /24 V, toplam
akim > 500 mA

Ornek: 12 V / 24 V enkoder gerilimi beslemeli ve toplam akimi > 500 mA olan bir goklu
enkoder i¢in baglanti semasi:

f2] [1]

X61 | o]

[+ ]
Ny 2 E G1I;DV/24V
+24 V) 4 : +
( ) [ ] F

2]

N

o)
x63/x64 | |3°

o) 3]

[2]

X61

(DGND) 3
(+24V) 4
X63 / X64

[4]

2881822987

[11  Gerilim kaynagi [3] Enkoder 1
[2] Coklu enkoder karti [4] Enkoder 2
UYARI

iki coklu enkoder karti kullanildiginda, ana cihaz lizerinden enkoder akim beslemesi
800 mA ile sinirlandirilir.

Toplam akim > 800 mA ise, harici bir enkoder gli¢ kaynagdi éngorilmelidir.
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Kartin baglanti ve klemens aciklamasi

X61 soket
kontaklari

Klemens | Baglanti Kisa agiklama Konnektor tipi
X61

1 AlO+
Al 0-
3 | DGND PIN 4 igin referans Mini Combicon 3.5, 5-pin.

Opsiyonel enkoder = Maks. kablo kesiti:
gerilim beslemesi | 0.5 mm?
(sadece 24 V
enkoder)

Analog fark girisi

4 24V

5  bagl degil

X62 enkoder

emdilatér sinyali

ﬁ§ bag/antISI Klemens | Atama Kisa agiklama Konnektor tipi

X62

Sinyal izi A

Sinyal izi B

Sinyal izi C

bagl degil"
DGND

Sinyal izi A_N
Sinyal izi B_N
Sinyal izi C_N
bagli degil

Enkoder emilatér | Sub-D 9-pin
sinyalleri (erkek)

O N Ol A W|N -

©

1) Bir kablo baglanmasina izin verilmez

Fis baglantisi X63

XGH X64 XGs, Ki TTL enkod in/ koderde iglevi K ktor tipi
TTL enkoder. emens enkoder, sin/cos enkoderde iglevi onnektor tipi

sin/cos enkoder ile X63 (XGH)
1 | Sinyal izi A (cos +)

Sinyal izi B (sin +)
Sinyal izi C

bagh degil")

bagli degil
TF/TH/KTY-
bagh degil
DGND
9 | Sinyal izi A_N (cos -)
10 | Sinyal izi B_N (sin -)
11 | Sinyal izi C_N
12 | bagl degil
13 | bagh degil
14  TF/TH/KTY+
15 | Us

0N o gl N

Sub-D 15-pin
(disi)

1) Bir kablo baglanmasina izin verilmez
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Fis baglantisi X63
XGH X64 XGS,
Hiperface®
enkoder ile X63 (XGH)
Sinyal izi A (cos +)

Klemens Hiperface® enkoderle iglevi Konnektor tipi

Sinyal izi B (sin +)

bagl degil")

DATA+

bagh degil
TF/TH/KTY-

bagli degil

DGND

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

DATA-

bagli degil
TF/TH/KTY+

15 | Us

Sub-D 15-pin
(disi)

0O/l ©W|o N oo A~ WO|IN -~

ol

RN
w N

N
N

1) Bir kablo baglanmasina izin verilmez

Fis baglantisi X63

XGH X64 XGS, T P
EnDat 2.1 ile . Klemens EnDat 2.1 ile iglevi Konnektor tipi

X63 (XGH)

Sinyal izi A

Sinyal izi B
Cevrim +
DATA+

baglh degil"
TF/ TH/ KTY-

bagh degil
DGND

Sinyal izi A_N
10 | Sinyal izi B_N
11 | Gevrim-

12 | DATA-

13 | bagh degil

14 | TF/TH/KTY+
15  Us

Sub-D 15-pin
(disi)

0 N O g~ O N -~

©

1) Bir kablo baglanmasina izin verilmez
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Soket baglantilari
X64 XGS, SSlile

Klemens SSl'de iglevi Konnektor tipi
X64 (XGS)

bagl degil"

bagl degil

Cevrim +
DATA+

bagh degil
TF/TH/KTY-
bagli degil
DGND

bagli degil

Sub-D 15-pin
(disi)

O ©W o N oo g~ W N -

N

bagl degil

=N
N

Cevrim-

DATA-

bagli degil
TF/TH/KTY+
15  Us

a A
w N

N
~

1) Bir kablo baglanmasina izin verilmez

Soket baglantilari

X64 XGS, SSlile — —
(AV1Y) Klemens SSl'de iglevi (AV1Y) Konnektor tipi

X64 (XGS)

Sinyal izi A (cos +)

Sinyal izi B (sin +)
Cevrim +
DATA+

baglh degil"
TF/ TH/ KTY-

bagh degil

DGND

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

DATA-

Sub-D 15-pin
(disi)

O  © 0 N O O W N =

-

RGN
N =

-
w

bagh degil
TF/TH/KTY+
15  Us

-
~

1) Bir kablo baglanmasina izin verilmez
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TTL enkoderin XGH, XGS 6oklu enkoder kartina baglanti teknigi
TTL enkoder X63, X64’e (harici enkoder girisi) asagidaki enkoderler baglanabilir:

+ DWI11A lzerinden DC 5 V gerilim beslemeli ES1T, ES2T, EV1T, EV2T veya EH1T
tipi DC 5 V TTL enkoder veya sinyal seviyeleri RS422'ye gore olan enkoderler

DC 5V besleme DC 5 V’li TTL enkoderler ES1T, ES2T, EV1T, EV2T veya EH1T "DC 5 V enkoder bes-

gerilimi lemesi, Tip DWI11A" (Parca Numarasi 822 759 4) uzerinden baglanmalidir.
TTL enkoderin enkoderin motor enkoderi olarak DWI11A zerinden XGH, XGS'ye bag-
lanmasi:
XGH, X63/64: » max. 5 m o
1 A(K1) YEN Ah 1 DWH1A
9 A K —-6
13 o8]l | 2 B (kg)BL: .
° o || 10 B®2)BY -7
°o|l| 3 c(ko)PK: L3
o ° || 11 T KoLEY: -8
° 5|15 UBWH F9
9 5 8 1 BN Lo 5
v i |BK o
[ TN
® max. 100 m @y
N 1
6
—2
7|3
' ' el
—3 |8
8 | @
"‘ ;: 9 Q
s
S ®
* Sensor kablosu (VT) artimsal enkoderde UB’ye baglanmalidir, DWI11A’da képrilen-

memelidir!
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DWI11A tipi DC 5 V enkoder beslemesi

Aciklama

DC 5V enkoder beslemeli bir artimsal enkoder kullaniyorsaniz, frekans gevirici ile artim-
sal enkoder arasina DC 5 V enkoder opsiyonu DWI11A tipini takin.

Bu opsiyon ile enkoderler i¢in kontrolli bir DC 5 V beslemesi saglanir. Bunun igin
enkoder giriglerinin DC 12 V beslemesi bir gerilim dizenleyici tarafindan DC 5 V’ye gev-
rilir. Enkoderdeki besleme gerilimi bir sensér kablosu Uzerinden élgulir ve enkoderde
olusan gerilim kayiplari karsilanir.

DC 5V enkoder beslemeli artimli enkoderler dogrudan X14: ve X15: enkoder girislerine
baglanmamalidir: Bu enkoderin tahrip olmasina sebep olur.

UYARI

Sensorde bir kisa devre olustugunda, bagh olan enkoderler izin verilen degerin Uze-
rinde gerilime maruz kalabilirler.

Oneri
Boyut resmi

Teknik bilgiler

Enkoder baglantisi i¢in hazir SEW kablolarini kullaniniz.
Olgtiler (ing)

x1: MOVIDRIVE SEW|
»
_—

"

b e

75 (3.0)

I

|

=
B

<

22.5 (0.886)

1722678155
DWI11A opsiyonu elektrik panosundaki raya (EN 50022-35 x 7,5) monte edilir.

DWI11A tipi DC 5 V enkoder beslemesi opsiyonu

Parga numarasi 822759 4

Gerilim girigi DC 10 —-30V, lhaks = DC 120 mA

Enkoder besleme gerilimi DC +5V (en fazla Up,aks = +10 V), Ihaks = DC 300 mA

Baglanabilecek maks. kablo Toplam 100 m (328 ft)

uzunlugu Enkoder — DWI11A ve DWI11A — MOVIAXIS® baglantilari igin gift
bikimli kablo damarlari (A ve A, B ve B, C ve C) kullaniimalidir.
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4.14.3 PROFIBUS XFP11A fieldbus arabirimi opsiyonu

Klemens kontaklari

XFP11A 6nden goriiniis

2881884

(2]

Kullanilan soket
baglantilari

83

DIP anahtar .
Aciklama Klemens Fonksiyon
RUN: PROFIBUS c¢alisma LED’i Bus elektronik modiliinin dogru ¢alistigini gésterir.
(vesil)
BUS FAULT: PROFIBUS hata PROFIBUS-DP hatasi gosterir.
LED’i (kirmizi)
Baglanti
X31: PROFIBUS baglantisi X31:1 N.C.
X31:2 N.C.
X31:3 RxD / TxD-P
X31:4 CNTR-P
X31:5 DGND (M5V)
X31:6 VP (P5V /100 mA)
X31:7 N.C.
X31:8 RxD / TxD-N
X31:9 DGND (M5V)
ADDRES: PROFIBUS istasyon 20 Deger: 1
adresi ayarlamak igin DIP 21 Deger: 2
anahtari 22 Deger: 4
28 Deger: 8
24 Deger: 16
25 Deger: 32
26 Deger: 64
nc Rezerve edildi

PROFIBUS agina IEC 61158'e uygun bir 9-pin Sub-D fig ile baglanilir. T-Bus baglantisi

icin uygun figler kullaniimahdir.

(2]

RxD/TxD-P
RxD/TxD-N

CNTR-P
DGND (M5V)
VP (P5V/100mA)
DGND (M5V)

: \[3]

©o|o|o |~ o |w
I

(1]

[1] 9 kutuplu Sub-D fig
[2] Sinyal kablosu, bikilmuis

2882128779

[3] Fis muhafazasi ile ekran arasindaki iletken, genis alanli baglanti
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MOVIAXIS® / XFP11A opsiyonu PROFIBUS sistemine bukulmus, ekranlanmis iki damarli bir kablo ile
PROFIBUS baglanir. Bus fis segilirken desteklenen maksimum veri aktarim hizi dikkate alinmalidir.
baglantisi iki damarli kablo PROFIBUS fisine Pin 3 (RxD / TxD-P) ve Pin 8 (RxD / TxD-N) iizerin-
den baglanir. iletigim bu iki kontak izerinden gergeklegir. RS-485 sinyalleri RxD / TxD-P
ve RxD / TxD-N tim PROFIBUS katilimcilarinda ayni kontaklara baglanmalidir.
PROFIBUS arabirimi Pin 4 (CNTR-P) tizerinden bir repeater veya FO (fiber optik) adap-
tor (referans = Pin 9) igin bir TTL sinyali gonderir.
NOT
® Uzun kablolar kullanildiginda, bus istasyonlari "sert" bir ortak referans potansiyele
1 sahip olmalidir.
1,6 Mbaud XFP11A’nin 1,5 MBaud Uzerindeki hizlarda c¢alistirilmasi igin 6zel 12-MBaud-
lizerindeki PROFIBUS figler gerekmektedir.
baud hizlari
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Istasyon adresi ayarlari

PROFIBUS istasyon adresi opsiyon karti Gizerindeki DIP anahtarlari 20_26je ayarlanir.
MOVIAXIS® 0 — 125 arasindaki adres alanini desteklemektedir.

i PROFIBUS istasyon adresi fabrika set degeri 4 olarak ayarlanmistir.
|- e

e

in
o
-

|H 20 |n[2°— Deger:1x0=0

a2 — Deger:2x0=0
) 22 5 Deger:4x1=4
2% | ™23 Deger:8x0=0

24 [w|2% _, Deger 16 x 0= 0
25 [w]|2° - Deger:32x0=0
26 |u 26— Deger:64x0=0

nc[:
2882128779

Calisma esnasinda PROFIBUS istasyon adresinin degistiriimesi etkisini hemen g0ster-
mez. Bu degisiklik servo surucu yeniden caligtirildiginda (Sebeke + 24 V KAPAT/AQ)
etkinlesir.

s Ornek: PROFIBUS istasyon adresi 17’nin ayarlanmasi

i)

2882128779

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

2% — Deger
2% — Deger
2% _ Deger
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Opsiyon kartlarinin baglanmasi

4.14.4 EtherCAT® XFE24A fieldbus arabirimi opsiyonu

Fieldbus arabirimi XFE24A bir EtherCAT® aglarina baglanan bir slave moduldur. Bir aks
moduiliine en fazla bir fieldbus arabirimi XFE24A baglanabilir. MOVIAXIS® fieldbus ara-
birimi XFE24A ile tiim EtherCAT® master sistemleri ile iletisim kurabilir. Kablolama gibi
tim ETG (EtherCAT® Technology Group) standartlari desteklenir. Bunun igin 6nden ve
musteri tarafindan kablolanmalidir.

Teknik bilgiler

T [11 Anahtar LAM

& l‘ 3 * Anahtar konumu 0: Sonuncu harig tim aks modidilleri
il —— 11 * Anahtar konumu 1: Sistemdeki en son aks moddli
Anahtar F1
* Anahtar konumu 0: Teslimat durumu
.RUN 2] * Anahtar konumu 1: Islev genisletmesi icin rezerve edilmistir
.ERR 3] [2] RUN LED'; renk: yesil / turuncu
[3] ERR LED'; renk: kirmizi

[41  [4] Link IN LED'; renk: yesil
51  [5] Link OUT LED'; renk: yesil

[6] Bus girigi
| [71 Bus cikisi
| - EtherCAT
i
[
|§ [6l]

[71
2882456971

EtherCAT® fieldbus karti ile ilgili
MX fieldbus arabirimi XFE24A E

diger bilgiler icin "Cok aksli servo slricu MOVIAXIS®
therCAT™" el kitabina bakin.

XFE24A opsiyonu (MOVIAXIS®)

Standartlar

IEC 61158, IEC 61784-2

Baud Hizi

100 MBaud tam duplex

Baglanti teknigi

2 x RJ45 (8x8 moddiler jack)

Bus sonlandirma

Bus sonlandirma otomatik olarak aktive edildiginden entegre edil-
medi.

OSI Layer Ethernet Il
istasyon adresi EtherCAT®Master lizerinden ayar
Vendor ID 0 x 59 (CANopenVendor ID)

EtherCAT® Services

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

MOVIAXIS® bellenim durumu

Bellenim durumu 21 veya daha yuksegi

Devreye alma araglari .

PC-Programi MOVITOOLS® MotionStudio version 5.40 ve iizeri
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4.14.5 EtherCAT® uyumlu sistem bus XSE24A opsiyonu

Ether CAT® uyumlu sistem bus XSE24A opsiyonel bir aks dahili genisletme modulidur.
Bu modiil ile MOVIAXIS® icin EtherCAT uyumlu bir high-speed sistem bus islevselligi
gercgeklestirilir. Opsiyon moduili XSE24A fieldbus arabirimi degildir ve yabanci Ureticile-
rin EtherCAT® masterleri ile iletisimde kullanilamaz.

Sistem kablolanmasi CAN sistem bus'ta oldugu gibi, standart teslimat igerigine dahil
olan bir RJ45 konnektdr ile cihazin Ust ylzeyinde yapilir. CAN sistem bus XSE24A kul-
lanildiginda artik mevcut degildir.

e ] [11  Anahtar LAM
§ : & * Anahtar konumu 0: Sonuncu hari¢ tim aks moddilleri
15 — 1] * Anahtar konumu 1: Sistemdeki en son aks modiili

F1 [2] [2] Anahtar F1

Anahtar konumu 0: Teslimat durumu

.RUN 3] +  Anahtar konumu 1: Islev genisletmesi icin rezerve edilmistir
.ERR [4] [3] RUN LED'; renk: yesil / turuncu
[4] ERR LED'i; renk: kirmizi

| Lmk.IN
! Lnk.OUT
[

51 [5] Link IN LED'; renk: yesil
6] 6] Link OUT LED'; renk: yesil

\
2882542731
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Tesisat baglantisi
Opsiyon kartlarinin baglanmasi

4.14.6 XIO11A tipi girig/gikis karti opsiyonu

1

NOT

Asagidaki baglanti semalarinda kullanilan sasi kontaklari ile ilgili bilgiler icin arka say-
fadaki "Klemens baglantilari" bélimune bakiniz.

Besleme

Mod(il davranisi
Kisa devre

Endliktif yiiklerin
baglanmasi

Dijital ¢ikiglarin
paralel olarak
baglanmasi

Kablo uzunlugu

Modal mantigi MOVIAXIS® tarafindan beslenir.

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

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

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

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

Bu modilde enduktif yikleri kapatirken olusan endiktif enerjiyi karsilayabilecek
dahili rélanti diyodu bulunmaz.

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

Enduktif enerji anahtarlama modulinde is1 enerjisine dénustirtlir. Burada -47 V
degerinde bir gerilim olusur. Bu sayede enerji disimu rélanti diyodu kullaniimasin-
dan daha hizi olarak dusurdlebilir.

Cikislarin endiktif ylklerle yiklenebilirligi harici bir rélanti diyodu ile daha da artirila-
bilir. Bu durumda kapanma siresi oldukga uzar.

iki dijital gikisI paralel olarak baglamak miimkiindiir, bu sekilde anma akimi da iki katina
cikar.

Giris ve cikislarin maksimum kablo uzunluklar elektrik panosu diginda 30 m ve
icinde 10 m olmalidir.

Elektrik panosunun disina désendiginde, kablolar uzunluklarindan bagimsiz olarak
ekranlanmalidir.
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Klemens baglantilari

Tanim

Klemens

Fis

Fis boyutu

DCOM
+24V

1

DO O

DO 1
DO 2

DO 3

DO 4
DO 5

DO 6

©| 0 N o o b~ wWwDN

DO7

-
o

X21

DI O

DI 1

DI 2
DI3

DI 4

DI 5
DI 6

2882694795

D17

0o N O g b~ O N =

X22

COMBICON 5.08

her klemens igin bir damar:

0.20 — 1.5 mm?
her klemens igin iki damar:
0.25— 1.5 mm?

Baglanti semasi

Dijital girislerin

baglanmasi ony

DCOM A

+24V

DCOM

DIO

XIO11A

Besleme
gerilimi

DCOM

DCOM

Mantik

DCOM

DGND

L
DGND
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Opsiyon kartlarinin baglanmasi

Dijital ¢ikiglarin
baglanmasi ony
DCOM
|
XIO11A :
+24V i
i
i
YljkI DCOM '
— 91 1 !
DCOM } Mantik
|
DOO > DCOM : D(;II_\JD Dé%\ID
!
i
2882701195
NOT
i 24\ beslemesi ¢ikislar icin ayrilacak ise, bu durumda girigler de artik galismaz.
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Opsiyon kartlarinin baglanmasi

4.14.7 XIA11A tipi giris/cikis karti opsiyonu

1

NOT

Asagidaki baglanti semalarinda kullanilan sasi kontaklari ile ilgili bilgiler icin arka say-
fadaki "Klemens baglantilari" bélimune bakiniz.

Besleme

Modlil davranisi

Dijital ¢ikiglarda
kisa devre

Analog ¢ikislarda
kisa devre

Endliktif yiiklerin
baglanmasi

Dijital ¢ikiglarin
paralel olarak
baglanmasi

Kablo uzunlugu

*  Modil mantigi MOVIAXIS® tarafindan beslenir.
* Analog giris ve ¢ikislar da MOVIAXIS® tarafindan beslenir.

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

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

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

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

Analog cikislar daimi kisa devre korumalidir.

Bir kisa devre durumunda ¢ikis akimi maks. 30 mA degerine kadar sinirlandirilir. Kisa
devre akimi darbeli degildir.

Kisa devre giderildikten sonra yeniden istenen gikis gerilimi verilir, yani ¢ikis kapanmaz.

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

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

« EnduUktif enerji anahtarlama modiliinde 1si enerjisine dondstirulir. Burada -47 V
degerinde bir gerilim olusur. Bu sayede enerji disimu rélanti diyodu kullaniimasin-
dan daha hizi olarak dusurdlebilir.

* Cikiglarin enduktif ylklerle yiklenebilirligi harici bir rélanti diyodu ile daha da artirila-
bilir. Bu durumda kapanma suresi oldukga uzar.

iki dijital gikisI paralel olarak baglamak miimkiindiir, bu sekilde anma akimi da iki katina
cikar.

» Giris ve cikislarin maksimum kablo uzunluklari elektrik panosu diginda 30 m ve
icinde 10 m olmalidir.

» Elektrik panosunun disina désendiginde, kablolar uzunluklarindan bagimsiz olarak
ekranlanmalidir.

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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Tesisat baglantisi

Opsiyon kartlarinin baglanmasi

Klemens baglantilari

Tanim

Klemens

DCOM
24V

1

DO O

DO 1
DO 2

X25

DO 3

CCLLETA

DIO
DI 1

DI 2

©| oo N oo o b~ wWwN

COMBICON 5.08

DI3

-
o

her klemens icin bir damar:
0.20 — 1.5 mm?

Al 0+

her klemens igin iki damar:

Al 0-

0.25 — 1.5 mm?

Al 1+
Al 1-

AO O

X26

AO 1
DGND

DGND

o N O g W N~

Baglanti semasi

Dijital girislerin

baglanmasi ony

DCOM A

+24V.

DIO

XIA11A

Besleme
gerilimi

DCOM
—_—C

DCOM

DCOM

Mantik

L
DCOM | DGND DGND

2883419659
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Opsiyon kartlarinin baglanmasi

Dijital ¢ikiglarin
baglanmasi ony A
DCOM
|
XIAT1A :
+24V i
!
|
YukI i
DCOM .
— 1 1 !
DCOM } Mantik
—1
I
DOO > DCOM : DGND DGND
[
i
2883422603
UYARI
i Analog / dijital karma moddl XIA11A'da rélanti diyodu bulunmaz.
Analog girislerin
baglanmasi
. XIA11A
Sensor
-10V<U<10V
+
@ ADC Mantik
T - I T
DGND DGND
—<
DGND
Toprak rayi -
h
DGND
2883425547
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Analog ¢ikiglarin
baglanmasi
XIA11A
Aktlator
T T T T T AOO
IN+—— — < DAC HMantik
|N_ 1 I I‘ I -L -L
T fffffff ?-’IDGND DGND DGND  DGND
DGND
——C
DGND
Toprak rayi a
T
DGND
2883428491
UYARI
i Analog / dijital karma modul XIA11A'da rélanti diyodu bulunmaz.
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Opsiyon kartlarinin baglanmasi

4.14.8 K-Net XFA11A fieldbus arabirimi opsiyonu

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

Klemens kontaklari

Kisa agiklama Klemens
K-Net baglantisi
G (RJ45 soket) X31

K-Net baglantisi

(RJ45 soket) X32

X2 A3
m

NOT

i X31 ve X32 istege bagh olarak giris veya ¢ikis olarak kullanilabilir.
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Enkoderlerin cihaz baglantisi

4.15 Enkoderlerin cihaz baglantisi

UYARI
Baglanti semalarinda, SEW tarafindan verilen hazir kablolarin damar renkleri,
® IEC 757’ye gore verilen damar renkleri ile aynidir.
1 Ayrintilh bilgiler i¢in, "SEW enkoder sistemleri" dokimanina bakiniz. Bu dokiman
SEW-EURODRIVE firmasindan temin edilebilir.
4151 Ornek

Bir servo motorda flang soketlerinin goriiniimii ﬁ:gs|;c:|ds‘:,|1?:gz';:,r::§tzr
[1] [2] 15 8

o
o}

o
o}

o
(o)

o
o}

o
(o)

o
o}

9
1
F [ [T TT [T [1
[] [
| J-U
1406539403 1403604363

[1]  Glg baglantisi
[2]  Enkoder baglantisi

Yanlis sicaklik senséru baglandiginda, cihazin klemenslerinde tehlikeli temas gerilim-
leri olusabilir.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

» Sicaklhk degerlendiriimesi igin, motor sargisi ile glivenli bir sekilde ayrilmis olan
sicaklik sensorleri baglanmalidir. Aksi durumlarda glivenli yalitim taleplerinin yerine
getiriimesi mimkin degildir. Bir hata durumunda cihaz klemenslerine sinyal elek-
tronik moduli Gizerinden tehlikeli dokunma gerilimleri erigebilir.

122

Fis baglantilari igin "Aks modiilleri MXA igin klemens kontaklari" (— sayfa 90) bélimine
bakiniz.
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4.15.2 Genel montaj uyarilar
Enkoder baglantisi  +« Maks. kablo uzunlugu: 100 m, kapasitans < 120 nF/km.
* Damar kesiti: 0,20 - 0,5 mm?.
* Enkoder kablosunun bir damari kullaniimadiginda: Bu damar ucunu izole edin.
» Cift blkilmUs ekranli kablo kullanin ve ekrani her iki ugta da yassi olarak:
— Enkoderde kablo rakoruna veya enkoder fisine,
— servo slricudeki Sub-D fisin muhafazasina baglayin.
» Enkoder kablosunu gug¢ kablolarindan ayri olarak doseyin.

4.15.3 Ekran baglantisi
Enkoder kablosunun ekranini genis bir alana yerlestirin.

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

1406541835

Enkoderde/ Ekrani enkoder tarafinda kablo rakorunun igine degil, sadece ilgili topraklama kelepge-
Resolverde lerine yerlestirin.
Fis konnektorll sistemlerde ekran enkoder fisine yerlestiriimelidir.

4.15.4 Hazir kablolar

SEW-EURODRIVE enkoder baglantisi i¢in hazir kablolar sunmaktadir.
SEW-EURODRIVE bu hazir kablolarin kullaniimasini énerir.

Hazir kablolarla ilgili bilgiler i¢in, bkz. "Cok aksli servo surlcu MOVIAXIS®" katalogu.
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Elektromanyetik uyumluluk uyarilari

4.16 Elektromanyetik uyumluluk uyarilari
4.16.1 Ayn kablo kanallari
+ Gii¢ kablosu ve elektronik kablolari ayri ayri kablo kanallarina désenmelidir.

4.16.2 Ekranlama ve topraklama
» Sadece ekranlanmis kumanda kablolari kullanmalidir.

+ Ekrani en kisa yoldan ddseyin ve toprak baglantisinin miimkiin oldugu kadar
genis bir alanda olmasina dikkat edin. Bu birden fazla ekranlanmis damar igin de
gecerlidir.

1406710667

+ Kablolar topraklanmig sa¢ kanallara veya metal borulara désendiginde de
ekranlanmis olur. Gii¢ ve sinyal kablolari daima ayrn ayri dosenmelidir.

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

+ Sebeke filtresi servo siiriiciiye yakin olarak, fakat cihaz sogutmasi igin gerekli
minimum bosgluklar birakilarak monte edilmelidir.

* Sebeke filtresi ile ¢ok aksli servo sirici MOVIAXIS® arasinda anahtarlama
olmamalidir.

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

* Yildiz noktasi topraklanmamis gerilim sistemleri (IT sistemleri) igin EMU sinir
degerleri verilmemistir. IT sistemlerinde sebeke filtrelerinin etkinlikleri oldukga
sinirhdir.

4.16.4 EMU emisyonu
Girisimleri 6nlemek icin SEW-EURODRIVE tarafindan oénerilen EMU 6nlemleri:
¢ Sebeke tarafi:

— Sebeke filtreleri fren direngleri tablolarindan ve "Teknik Bilgiler" bdélimiindek
sebeke filtrelerinden secilmelidir.

¢ Motor tarafi:
— Ekranlanmis motor kablolari.
¢ Fren direnci:

— Fren direnglerinin projelendirme uyarilan igin, bkz. "Cok aksh servo sirici
MOVIAXIS®" sistem el kitabindaki "Projelendirme" bolimu.

4.16.5 EMU emisyonu kategorileri

Asagidaki dnlemler yerine getirildiginde EN 61800-3 uyarinca "C2" kategorisine uygun-
lugu, 6zel bir test kurulumu ile ispat edilmistir.

» Servo sirici, EMU kurallarina uyumla galvanizli montaj plakasi ile bir elektrik
panosu igine yerlestirilir.

+ lIgili bir sebeke filtresi kullanilmasi
« Ekranli SEW motor kablolari kullaniimasi
SEW-EURDRIVE istek tizerine bu konuda daha ayrintili bilgiler sunabilir.

A UYARI

Bu cihaz yasam alanlarinda yiksek frekansli girisimlere sebep olabilir. Bu durumlarda
girisim dnleme tedbirleri alinmalidir.
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UL'ye uygun montaj

4.17 UL'ye uygun montaj
UL'ye uygun montaj igin asagidaki uyarilar dikkate alinmalidir:

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

«  MOVIAXIS® klemensleri igin izin verilen sikma momentleri dikkate alinmalidir:

4.17.1 izin verilen stkma momentleri

Sikma momenti
Gii¢ kaynagi moduilii X1 sebeke baglantisi Fren direnci klemensleri
Boyut 1 0.5-0.6 Nm 0.5-0.6 Nm
MXP81 0.5-0.6 Nm 0.5-0.6 Nm
Boyut 2 3.0-4.0Nm 3.0-4.0Nm
Boyut 3 6.0 —10.0 Nm 3.0-4.0 Nm
Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii
MXR") 6.0-10.0 Nm 3.0-4.0Nm
Aks modiilii Motor baglantisi X2 -
Boyut 1 0.5-0.6 Nm
Boyut 2 1.2-1.5Nm -
Boyut 3 1.5-1.7Nm -—-
Boyut 4 3.0-4.0Nm
Boyut 5 3.0-4.0Nm -
Boyut 6 6.0—10.0 Nm '
DC-Link desarj modiilii Fren direnci baglantisi X15 -
Butln boyutlar 3.0-4.0Nm ---

1) MXR modiilu ile ilgili bilgiler igin "Besleme ve geri beslemeli glic kaynadi moduli" el kitabina bakiniz.

Sikma momenti

Sinyal klemensleri X10, X11 igin 0.5-0.6 Nm
DC-Link rayi X4 igin 3.0-4.0Nm
Emniyet rélesi X7, X8 klemensleri icin 0.22 -0.25 Nm
Aks modulu fren baglantisi X6'nin klemensleri 0.5-0.6 Nm
24 V gerilim beslemesi klemensleri 0.5-0.6 Nm
Coklu enkoder kartlari XGH, XGS igin X61 klemensleri 0.22 -0.25 Nm
Cikis kartlar XIO, XIA'nin X21, X22, X25, X26 klemensleri igin 0.5-0.6 Nm
DIKKAT!

Servo siiriiciide hasar olugabilir.

» Sadece 6ngorilen baglanti elemanlarini kullanin ve 6éngorilen sikma momentlerine
uyun. Aksi takdirde olusan izin verilmeyen isinmalar ¢ok aksl servo surlcu
MOVIAXIS® {izerinde hasar olusmasina sebep olabilir.
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4.17.2 Diger UL verileri

«  Cok aksli servo siirlicii MOVIAXIS® MX topraklanmis yildiz nokta gerilim sebekele-
rinde (TN ve TT sistemleri) calistirabilirsiniz. Bu sebekelerin maksimum akim deger-
leri 42000 A ve maksimum gerilimleri AC 500 V olmalidir.

+ Sebeke sigortasi igin izin verilen maksimum deger:

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

» Sebeke sigortasi olarak sadece eriyen sigortalar kullaniimaldir.

+ Cihazin anma geriliminden daha dusuk akim degerindeki kablo kesitleri kullanildigin-
da, sigortanin kullanilan kablo kesitine gore segilmesine dikkat edilmelidir.

« Kablo kesiti segimi ile ilgili bilgiler i¢in sistem el kitabina bakiniz.
* Ayrica Ulkelere 6zel montaj talimatlarindaki uyarilara da dikkat edilmelidir.
* 24V gug kaynaginin fis konnektérleri 10 A ile sinirlandiriimigtir.

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

UYARI
°® UL sertifikasi, topraklanmamis yildiz nokta baglantili gerilim sebekeleri (IT sistemleri)
1 icin gegerli degildir.

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS® 127




5

128

| D |
(“% Devreye aima

5 Devreye alma
5.1  Genel bilgiler

A TEHLIKE!

Aclikta bulunan glg¢ baglantilari.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

» Kapaklari modiillere takin, bkz. Bélim "Kapaklar ve Dokunma Korumasi" (— sayfa 56).

* Dokunma korumasi kapaklarini dogru olarak takin, bkz. Bolim "Kapaklar ve
Dokunma Korumasi" (— sayfa 56).

* Cok aksh servo suricu MOVIAXIS® kapaklari ve dokunma korumasi kapaklari
monte edilmeden kesinlikle devreye alinmamalidir.

511 Sart

Basaril bir sekilde devreye alabilmek icin tahrik Unitesinin dogru olarak planlanmasi
sarttir. Ayrintil projelendirme uyarilari ve parametre agiklamalari "Cok aks servo surtcu
MOVIAXIS®" sistem el kitabinda verilmistir.

Bu bolimde agiklanan devreye alma fonksiyonlari, gok aksli servo siricinin, gergek-
ten baglanan motora optimum uyumunu saglamak ve galisma ortami sartlarina ayar-
lamak igindir. Bu bolime goére devreye alinmasi sarttir.

5.1.2 Kaldirma diizeni uygulamalari

A TEHLIKE!

Asagiya disen kaldirma dizeni tehlike olusturur.

Olim veya agir yaralanmalar.

«  Cok aksl servo siriicii MOVIAXIS® kaldirma uygulamalarinda bir giivenlik tertibati
olarak kullanilamaz. Bu uygulamalarda emniyet donanimi olarak denetim sistemleri
veya mekanik koruma tertibatlari kullanilabilir.

5.1.3 Aks sisteminin sebeke baglantisi

DIKKAT!

+ K11 rélesi igin 10 saniyelik minimum kapanma suresine uyulmalidir.
+ Sebekeyi dakikada bir defadan fazla a¢ip kapamayin.

Cihaz tahrip olabilir veya beklenmedik hatali islevler olusabilir.
Ongériilen siirelere ve araliklara mutlaka uyun.
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Devreye alma
CAN bazindaki SBus gui¢ kaynagi modulindeki ayarlar

@7

5.1.4 Kablolarin takilmasi, anahtarlara basilmasi

DIKKAT!

Kablolari takarken ve anahtarlara basarken cihazda gerilim olmamahdir.
Cihaz tahrip olabilir veya beklenmedik hatali islevler olusabilir.
Once cihazin enerjisini kesin.

5.2 CAN bazindaki SBus gii¢ kaynagi modiiliindeki ayarlar
Gerekli olan ayarlar:

CAN veri aktarim hizi gli¢ kaynagi modiliinde S1 ve S2 adres anahtarlari ile ayar-
lanmisg, bkz. "CAN aktarim hizinin giriimesi" (— sayfa 130) bélima.

Sistem bus ayari igin kullanilan dért DIP anahtar "C" konumunda.
Aks adresi gu¢ kaynagdi modilinde S3 ve S4 adres anahtarlari ile ayarlanir, bkz.

"CAN igin aks adresi" (— sayfa 130) bolimu. Diger aks adresleri de ayarlanmis olan
aks adresine gore otomatik olarak verilir.

|
x12
I

(1]

‘ S1
| S2

[2] 51

52

[3]
[4]
9 0 4
8
S3
7
6 5 4
9 0 4
8 S4
7
6 5 4
1407811467
[11  Sistem bus DIP anahtarlari [3] S3: Aks adres anahtari 10°

[2]  S1, S2: CAN aktarim hizi DIP anahtarlari [4] S4: Aks adres anahtar 10°

Besleme ve geri beslemeli gi¢ kaynagi moduli adres ayari ilgili ayrintili bilgiler igin
"Besleme ve geri beslemeli gii¢ kaynagi moduili MXR" el kitabina bakiniz.
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©

5.2.1 CAN aktarim hizinin verilmesi

Gug¢ kaynagi moduliine CAN aktarim hizinin girilmesi igin iki DIP anahtar S1 ve S2
monte edilmigstir, "CAN bazli sistem bus'da gli¢ kaynad1 modulu ayarlarn" (— sayfa 129).

125 kBit/s 250 kBit/s 500 kBit/sn 1 MBit/s
S1
0 ME DR JE
S2
S M I D
UYARI
i Teslimattaki fabrika ayari 500 kBit/sn'dir.

5.2.2 CAN icin aks adresi verilmesi

Gug¢ kaynagi moduiline aks sisteminin aks adresinin ayarlanmasi icin iki DIP anahtar
S3 ve S4 monte edilmistir, "CAN bazli sistem bus'da gl¢ kaynadi modullu ayarlan”
(— sayfa 129). Bu anahtarlarla 0 ile 99 arasinda bir ondalik adres ayarlanabilir.

S3-Doner anahtar

S4-Doner anahtar 8

100 = Birler basamagi

10" = Onlar basamag!

Yukaridaki resimdeki 6rnekte aks adresi olarak "23" ayarlanmigtir.

UYARI

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

Sinyal bus Sonlandirma
X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 direnci*
MXP MXA| [MXA MXA| [MXA MXA| |[MXA| |MXA| |[MXA
23 24 25 26 27 28 29 30
1407827979

*

Sonlandirma direnci sadece CAN aktarimi tipinde

Ornekteki ilk aks modiiliiniin adresi "23", diger akslara da yiikselen sirada adresler

verilir.

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

Bu sekilde ayarlanan aks adresi CAN iletisimi adresleri (sistem bus'in bir pargasi) veya
K-Net XFA11A fieldbus arabirimi opsiyonu igin kullanilir. Aks adresleri sadece bir kez,

aks sisteminin DC 24 V gug¢ kaynadi moduilu ¢alistirilirken verilir.

isletme esnasinda bus adresleri degistirildiginde, bu degisiklik ancak, aks modiiliiniin bir
sonraki ¢calismasinda gecerli olur (24 V gerilimini ag/kapat).
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5.2.3 CAN bazindaki sistem bus'i i¢in bus sonlandirma direngleri

CAN bazindaki sistem bus'l gli¢ kaynadi modulini aks moddiliine baglar. Bu CAN bus
igin bir sonlandirma direnci gereklidir.

Asagidaki sekilde CAN iletisimi kombinasyonlari ve ilgili sonlandirma direnglerinin (gug
kaynagdi moduli aksesuari) yerleri gsteriimektedir.

Sonlandirma direnci gi¢ kaynagi moduili ile sunulan standart bir aksesuardir
(— sayfa 21).

Sinyal bus

Sonlandirma
X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 X9 direnci
alb alb aﬁhﬁﬁ/b ah/ﬁ@
[11 MXP MXA| |MXA MXA| |MXA MXA MXA MXA MXA
B 1 2 3 4 5 6 7 8
| [3] ‘
Cer!
- CANY,
1408029835

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

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

Bilgisayar ile MOVIAXIS®-grubu ile ilgili diger bilgiler igin "CAN adaptori Uzerinden ile-
tisim" (— sayfa 139) bélumudne bakiniz.
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5

iletisimin segilmesi @

5.3 lletisimin segilmesi

W
=

Asagidaki sekillerde cihaz sistemi sistem bus'larina olasi erisim gesitleri gdsterilmektedir.

MXM

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

1408130315

[11 CAN bazindaki sistem bus'l SBus lizerindeki PC-CAN
[21 CAN-bazindaki sistem bus SBus/EtherCAT®-uyumlu sistem bus SBusP"“S master modil

[31 CAN bazindaki uygulama bus't CAN2 (zerindeki PC-CAN

SEW-EURODRIVE tarafindan agagidaki iletisim yollar 6nerilmektedir:

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

Asagidaki tablo yardimiyla cihaz konfiglirasyonuna bagl olarak devreye alma igin ileti-
sim tipini segebilirsiniz:

Erisim Erisim sekli
Master modiil e kaynﬂagl Aks modulu
moduilii

Cihaz sisteminin donanim LA Sl
konfigiirasyonu PROFIBUS CAN RS485 | TCP/IP USB RT CAN" CAN22)
Master modiil yok X X
Master modul + DHE X (x) X X X
Master modul + DHF/UFx41 x3 X (x) X X X
Master modul + DHR/UFx41 X (x) X X x4 X

1) CAN bazinda sistem bus

2) Sadece, CAN2 mihendislik igin serbest ise

3) Sadece PROFIBUS DP icin igletmede

4) Kontrol Unitesi Gzerinden realtime-Ethernet parametre kanali

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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5.4 CAN bazinda uygulama bus't CAN2 ayarlari ve bilgileri
5.4.1 Gii¢ kaynagi modiiliindeki PC diyagnozu ve baglantilar

UYARI
Y Potansiyel farklari olusmamasi icin CAN baglantilari sadece elektrik panosu iginde
1 yapilmaldir.

_ max.5m

Ll

o
>
z
=

1407830539
[1]  PC ile gi¢ kaynagi moduliindeki CAN arabirimi arasindaki baglanti kablosu. Baglanti kablosu
USB-CAN-Interface [2] ile entegre edilmis sonlandirma direngli bir kablodan [3] olusur.

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

Sonlandirma direncinden gli¢ kaynagi modiliine kadar izin verilen maksimum kablo
uzunlugu 5 m'dir.

UYARI
Y Kablo segerken kablo ureticisinin CAN uyumlulugu konusundaki verilerine dikkat
1 ediniz.

Bilgisayar ile MOVIAXIS®-grubu ile ilgili diger bilgiler icin "CAN adaptoér Gzerinden ileti-
sim" (— sayfa 139) bolimine bakin.
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CAN bazinda uygulama bus't CAN2 ayarlari ve bilgileri @

5.4.2 CAN kablosunun gii¢ kaynagi modiiliine baglanmasi

Baglantive uzatma  CAN adaptori ile aks sistemi arasindaki baglanti ve uzatma kablosunun her iki

kablosunun ucunda birer 9 pin Sub-D soket bulunur, bkz. "CAN Adaptérii Uzerinden lletisim"

baglanti kontaklari  (— sayfa 139) boélimu. Baglanti kablosunun bir 9 pin Sub-D-CAN soket ile baglanti kon-
taklari asagidaki resimde verilmistir.

Adaptor tarafi MOVIAXIS® MXP
besleme modiill tarafi
Kovan
/\1\ maks. 130 m Kovan
® +5V / baglanti yok N /\
CAN_GND 60 2 i RN R 6/1\
cAN_H L ot == = — CAN.GND——@ _»

I o3 —ocan_enp g T candZ ¢ ANt
baglanti yok 4 : : : : - 8 3 CAN_GND
9 baglanti yok f P T 4

+5 V / baglanti yok ® 5 ' : . [ 9 [ 4
\J/ baglanti yok v . S L L ] 5
1407832971
Gli¢ kaynagi modiiliindeki X12 (pin) baglanti kontaklari
Besleme moduli
MOVIAXIS® MXP
Pin
6 .1 n.c.
DGND 2
7 © CAN_L
CAN_H 3
g @ DGND
CAN_H 4
9 © CAN_L
L ]
Ny
Cihaz ici bus
sonlandirma
direnci
1407835403
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5.4.3 Aks modiiliindeki PC diyagnozu ve baglantilar

UYARI

1

Potansiyel farklari olusmamasi icin CAN baglantilari sadece elektrik panosu iginde
yapilmalidir.

Sinyal bus
ks. 5 Sonlandirma
<~Maxs.om X9 X9 X9 X9 X9 X9 direnci
MXP MXA MXA MXA MXP MXA MXA MXA
i
" |
1408034443

[1] PC ile aks moduliindeki CAN arabirimi arasindaki baglanti kablosu Baglanti kablosu USB-CAN-Inter-
face [2] ile entegre edilmis sonlandirma direngli bir kablodan [3] olusur.

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

Sonlandirma direncinden ilk aks modullne kadar izin verilen maksimum kablo uzunlugu
5 m'dir.

UYARI

Aks sistemleri arasindaki baglanti icin sadece SEW-EURODRIVE (irinG hazir kablolar
kullaniimahdir.

Bilgisayar ile MOVIAXIS®-grubu ile ilgili diger bilgiler icin "CAN adaptori tzerinden ile-
tisim" (— sayfa 139) bélimuine bakiniz.

5.4.4 Aks adresinin verilmesi CAN2

Tam aks modullerinin adresi fabrika tarafindan "0" olarak ayarlanmistir. Her aks modi-
Iine parametre ayari yapilarak bir CAN2 adresi verilmelidir.
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5.4.5 CAN2 kablosunun aks modiillerine baglanmasi

Baglanti ve uzatma
kablosunun
baglanti kontaklari

CAN adaptorl ile aks sistemi arasindaki baglanti ve uzatma kablosunun her iki
ucunda birer 9 pin Sub-D soket bulunur, bkz. "CAN Adaptérii Uzerinden lletisim"
(— sayfa 139) bolima. Baglanti kablosunun bir 9 pin Sub-D-CAN soket ile baglanti kon-
taklari asagidaki resimde verilmistir.

Adaptor tarafi

Soket

CAN_GND

CAN_H

baglanti yok

+5 V / baglanti yok @

Gii¢ kaynagi
modiiliindeki X12
(pin) baglanti
kontaklari

+ 5V / baglanti yok

Aks modull
MOVIAXIS® MX tarafi

maks. 130 m Phénix COMBICON 5.08

disi, "PIN-tarafindan géranim"

CAN_L I'. ,,,,, e | CAN H 1

CAN2 Bus "high"

CAN_GND

CAN_L 2

baglanti yok

CANZ2 Bus "low"

CAN_GND

baglanti yok

Aks Modulu
MOVIAXIS® MXA
Pin

ol

6 n.c.
DGND ——@
CAN_L

7. ®

X12

CAN_H

DGND

e

CAN_H

CAN_L

2
3
4
5

{

Cihaz igi bus
sonlandirma
direnci

U]

[1 Sonlandirma direnci aktif degil
[2] Sonlandirma direnci aktif

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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Aks Modulu
MOVIAXIS® MXA
Pin
X12

[ n.c.

DGND —-E.

CAN_L
CAN_H

DGND

CAN_H

CAN_L

Sonlandirma direnci
2 (cihaz iginde)
fis koprilenerek
etkinlestirilir

1408118539
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5.4.6 CANz2/ sinyal bus baglantisi i¢in sonlandirma direngleri

CAN bazindaki uygulama bus't CAN2 gli¢ kaynagi modulinid aks modiliine baglar.
CANZ2 bus i¢in bir sonlandirma direnci gereklidir.

Asagidaki sekilde olasi CAN iletisimi kombinasyonlari ve ilgili sonlandirma direnglerinin
yerleri gOsterilmektedir.

Sonlandirma direnci gli¢ kaynagdi modiill ile sunulan standart bir aksesuardir.

Sonlandirma
direnci

=

MXA
1
= A

| CAN2 cihaz baglantisinda
.— sonlandirma direnci
> : etkinlestirilmelidir.

| |cAN2

1408123019

[1] PC ile aks modilindeki CAN arabirimi arasindaki baglanti kablosu Baglanti kablosu USB-CAN-Inter-
face [2] ile entegre edilmis sonlandirma direngli bir kablodan [3] olusur.

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

UYARI

Sonlandirma direnci takin.

Gruptaki son aks modiuliindeki sonlandirma direnci etkinlestiriimelidir, bu konuda "Aks
moduillerindeki CAN2 kablosu baglantisi" (— sayfa 137).

Bilgisayar ile MOVIAXIS®-grubu ile ilgili diger bilgiler icin "CAN adaptor Gzerinden ileti-
sim" (— sayfa 139) bolimine bakin.
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CAN adaptori tzerinden iletisim @

5.5 CAN adaptbérii tizerinden iletisim

Bir PC ile bir MOVIAXIS® sistemi arasindaki baglanti icin SEW-EURODRIVE CAN
adaptoérini 6nermekteyiz. Bu adaptor hazir bir kablo ve sonlandirma direnci ile birlikte
teslim edilir. Bu CAN adaptérinin par¢a numarasi 18210597.

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

+ Sonlandirma islemini kendiniz yaptiginizda, CAN_H ile CAN_L arasindaki sonlan-
dirma direnci 120 Q olmalidir.

« Guvenli bir veri aktarimi igin CAN aglarina uygun, ekranlanmis bir kablo gereklidir.
» Aks sistemindeki katilimcilara iki iletisim yolu mimkundur.

1. Guig kaynagi modulindeki (CAN bazinda modul) 9-pin Sub-D-soket X12 tGzerinden,
bkz. Bélim "CAN Kablosunun Besleme Modiline Baglanmasi" (— sayfa 135).

2. Bir aks modulindeki (CAN bazinda uygulama veriyolu CAN2) 9-pin Sub-D-soket
X12 Gzerinden, bkz. Bolim "CAN Kablosunun Besleme Moduline Baglanmasi"
(— sayfa 137).

UYARI

Kablo baglantisi ve kablo uzatmasi

@ SEW-EURODRIVE baglanti ve uzatma kablosu icin ekranlanmis 1:1 baglantili bir
1 kablo kullaniimasini 6nermektedir.

Kablo segerken kablo ureticisinin CAN uyumlulugu konusundaki verilerine dikkat
ediniz.
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EtherCAT® uyumlu sistem bus't SBusPVS ayarlan

EtherCAT uyumlu bir sistem bus kullanildiginda, asagdidaki noktalara dikkat edilmelidir:
» Gug kaynagi moduliundeki 4 DIP anahtari "E" konumuna ayarlayin.

—
=
=
@ m e
o\
|
\ /

1408125451

[1 EtherCAT® isletmesi ayari: Anahtarlarin 4'0 de "E" konumunda
[2] Butipte DIP anahtarlar S1, S2, S3 ve S4 ile X12 baglantisi iglevsizdir.

» Butipte S1, S2, S3 ve S4 anahtarlari ile X12 baglantisi islevsizdir.

+ Sistemdeki en son aks modilindeki DIP anahtar LAM'I "1" konumuna getirin:
Diger tim aks moddullerindeki LAM-DIP anahtar "0" konumunda olmalidir.

1 0

= LAM ‘ ”

- I
I F1 ]
\ 1 0
I \ LAM ) o
.

1
B F1 ]

g
=

[1]  Bir sistemdeki en son aks modiilindeki LAM-DIP anahtar ayari
[2]  Son aks modilu harig, diger tim moddullerdeki LAM-DIP anahtarin ayari

1408127883

* Bu tipte X9b'de bir sonlandirma direncine gerek yoktur.
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Devreye alma yazilimin tanimi @

Devreye alma yazilimin tanimi

MOVITOOLS® MotionStudio yazilim paketi tim cihazlarda kullanilabilen bir SEW
muhendislik aracidir ve bu yazilimla tim SEW sir(cllerine erigebilirsiniz. MOVIAXIS®
cihaz familyasi icin MOVITOOLS® MotionStudio devreye almada, parametre ayarla-
mada ve diyagnozda kullanilabilir.

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

Devreye alma yazilimi MOVITOOLS® MotionStudio

MOVITOOLS® MotionStudio yazilimi kurulduktan sonra ilgili dosyalar, WINDOWS
baslat menulsiindeki asagidaki yolda bulunur: "Start\Programs\SEW\MOVITOOLS
MotionStudio™.

UYARI

Asagidaki adimlar Online yardimda MOVITOOLS® MotionStudio altinda veya
"MOVITOOLS® MotionStudio" el kitabinda verilmektedir.

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

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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@ Yeni devreye almada sira

5.8 Yeni devreye almada sira
Yeni devreye alma igin gecgerli varyasyonlar:
+ Master modil olmadan yeni devreye alma
+  Master modiil ve MOVI-PLC®ile yeni devreye alma

5.8.1 Master modiil oimadan yeni devreye alma
1. Devreye alma
* Motorun devreye alinmasi
* Kontrol Unitesi ayari
» Uygulayici birimleri
« Sistem ve uygulama sinirlari
2. Standart uygulama

» Technologie-Editor tek aks pozisyonlandirma (+Monitor)

3. Scope, kayitlar
«  Akimlar
* Hizlar
« Pozisyonlar
* Vb
4. Veri yonetimi
» Aks veri setlerinin yiklenmesi ve yedeklenmesi

5.8.2 Master modiil ve MOVI-PLC®ile yeni devreye alma
1. Drive startup for MOVI-PLC®
* Motorun devreye alinmasi
* Kontrol Unitesi ayari
» Uygulayici birimleri
« Sistem ve uygulama sinirlari
2. Scope, kayitlar
« Akimlar
« Hizlar
* Pozisyonlar
* vb.
3. Veri yonetimi
» Aks veri setlerinin yiklenmesi ve yedeklenmesi
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Devreye alma

5.9 Devreye alma MOVIAXIS® - tek motorlu isletme

UYARI

@7

Y Asagida acgiklanan devreye alma igin MOVITOOLS® MotionStudio kurulmus olmalidir.
1 Bunun igin gerekli bilgiler "MOVITOOLS® MotionStudio" el kitabindan alinabilir.

MOVIAXIS® icin devreye alma esnasinda MOVITOOLS® MotionStudio yaziliminin
devreye alma sihirbazi kullaniimalidir.

Devreye alma sihirbazi igerisinde gezinmek icin, sag alttaki mentde bulunan [Next]
veya [Back] tusu kullanilir.

5.9.1

Miihendislik yazilimi MOVITOOLS® MotionStudio

2542154379

MOVITOOLS® MotionStudio devreye alma sihirbazi iki farkli sekilde baslatilabilir.
1. Devreye alma sihirbazi [Startup] butonuna tiklayarak baglatilir.

] Teols page

Create new n.mjeel
or load a project

Cheose connection
mode and creats

nabwark

Manager parameter

sets

Working with the

Edik view

.|..|.s.—|

MXA-BOA-O08-503-

0g--
Default

General

Comparisen (Offline):
z Tool for companng unit data (parameter sets,
IPOS variables, ste.)

—
B  |configuration for DFx-Gateway (Offline):

S

Parameter tree (Offline):
F:ﬁ Tool for editing and displaying all unit
E=u lparameters in a clearly arranged tree structure,

PDO Editor (Offline):
U‘L‘:‘ Tool for configuring the data flow using process
data objects (FOO).

Technology editors

E‘ Drive Startup for MOVIPLC (Offline):
Tool for starting up the unit for MOVI-PLCE.

9 Manual “Single axis positicning™ (Offling):

Diagnostics

Scope (Offline):
@& | Tool for recording curves using the scope
function integrated in the inverter.
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Startup (Offline):
Startup wizard to adjust the inverter to the
mator and to optirmaze the control kaop.

[#][]

‘a' Manual operation (Cffline):
v |Tool for vesting the drive after startup.

Single-axis positioning [Offline):
Tool for starting up an axis with MOVIAXISE.

‘—F

=)

2541303819
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2. Devreye alma sihirbazi "Project / Network" listesindeki [Startup] segenegine tiklaya-
rak devreye alinir.

my Defsu
. | General
'g. Eﬂ 1. Parameter tree (Offline)
¥ 2 Drive Startup for MOVIPLC (Offline) Comparison (Offline):
h 3. Scope (Offline) Tool for comparing unit data (paramete
IPOS variables, ste.).
g Comparison (Offling)
| Startup * Bl Configuration for DFx-Gateway (Offline)
Technology editers * ‘ Startup (Offline) [}
Diagnaostics b |BE  Parameter tree (Offling)
| . fline
“ Manual operation (Offline)
anage unit parameter set 3 e '
7 &
Mo PDO Editor (Offline)
¥ Remove |J
Create copy.. EE Parameter tree (Offline):
Toal for editing and displaying all unit
Proparties.. — parameters in a clearly arranged tree s

2541306251

5.9.2 Devreye Alma: MOVIAXIS®

Devreye alma islemi igin, G¢ farkh motora atanabilecek olan U¢ parametre seti
mevcuttur.

Hangi parametre setini devreye alacaginizi motorun devreye alinmasi Start menisiinde
tiklayabilirsiniz. Her seferinde daima bir parametre seti devreye alinabilir, yani birden
fazla parametre seti arka arkaya devreye alinabilir.

Startup MOVIAXIS®

You will be guided step by step:

= Motor startup
= Application parameter
= System limits

3

Parameter set

& Parameter set 1

© Parameter set 2
~ Parameter set 3

2542146187
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5.9.3 Cihaz Bilgisi
Bu resimde cihaz bilgileri gosterilmektedir.
Mevcut ¢ slotta opsiyon kartlari mevcutsa, kart tipleri gsterilir.

Unit information

Lsf
1]
1) Unit wariant Ll ot 1 BS enooder opiion 551
E Shat Ho sption
L]
ﬂ ot T Mo sption
1] (rved b
o l i -
= N A Rated currnt T A
a s 3
i} L] Haximum ewtput Current 3 A
1] T >
o0 | ¥
0 T
1]
dg—,
1] .
= -
n

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

» Slot 1: XGS enkoder segenegi SSI.

« Slot 2: baglanti yok.

+ Slot 3: baglanti yok.
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©

5.9.4 Devreye alma modu segimi

Startup mode

| Complete startup ‘Controller optimization Machine and system data

= :

=== === = = Q= = )

2542248971

Secim menustnde Ug farkli devreye alma opsiyonu segilebilir:
¢ Complete startup:

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

UYARI

Asagida agiklanan "Optimization of the controller" ve "Machine and system data" ayar
® opsiyonlari MOVIAXIS® MX'nin devreye alinmasindaki alt programlardir. Bu ayar opsi-
1 yonlari sadece, daha 6nce bir komple devreye alma "Complete startup” gerceklestiril-

diginde segilebilir ve gergeklestirilebilir.

¢ Optimization of the controller:

"Controller" devreye alma alt menustiniin dogrudan segilmesi. Burada kontrol Unitesi
ayarlari veya optimizasyonu yapilabilir. Dogrudan segim sadece ilk devreye almada
mumkiindir. Kontrol tnitesi ayarlari "Kontrol Unitesi” (— sayfa 160) boliimiinde agik-
lanmaktadir.

* Machine and system data:

"Aks Konfiglrasyonu" devreye alma alt menisinin dogrudan secilmesi. Burada
uygulama Uniteleri, sistem ve uygulama sinirlari ayarlanabilir. Makine ve sistem veri-
lerinin tanimlanmasi igin "Aks Konfiglirasyonu" (— sayfa 167) bélimine bakiniz.
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5.9.5 Tahrik Unitesi adeti sistem konfigiirasyonu

stem configuration

]

Number of drives

W Simghe- motor operation Multi-motor operaton Master/slave operation

"B =

I EENEENEEIE NG

2542315275

Bir tiketiciye bir veya birden fazla motor baglanmasi burada segilebilir.
* Single-motor operation
Servo siriicllye sadece bir motor baglidir ve ayrica tek bir yiike baglanir.
* Multi-motor operation
Bir servo slrtclye alti adete kadar ayni tip motor baglanabilir.
Servo sirici tork degerini ve akimi bagli olan motor faktorl (sayisi) kadar yukseltir.
Endiktans paralel olarak bagl olan motor sayisi kadar duguralur.
Asagidaki kosullarin mevcut olmasi gerekir:

* tim motorlar ayni tip ve sargi degerleri de ayni olmahdir

+ kullanilan tim motorlar ylike ofsetsiz olarak baglanmis olmalidir

* bir motorda enkoder mevcut olmalidir

» senkron servo motorlarda tim rotorlarin manyetik alanlari birbirlerine yénelmis
olmalidir. Bu konuda litfen SEW-EURODRIVE’a danisiniz.

¢ Master/slave operation

AltI adete kadar ayni tip motor bir servo slrtcilye ve hep birlikte bir yike bagli. Yiukin
ataleti bagl olan motorlar arasinda dagitilir.

Yuk ile bagh olan motorlar arasindaki baglantinin rijitligine bagli olarak farkli master-
slave modlari segilebilir:

* rijit motor-ylk kombinasyonu baglantilarinda slaveler i¢in "tork kontrol" modu kul-
laniimalidir.

« rijit olmayan motor-yik kombinasyonu baglantilarinda slaveler i¢in "senkron
calisma" modu kullaniimalidir.
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5.9.6 SEW enkoderlerindeki elektronik gii¢ plakasi meniisii

Elektronik gli¢ plakali SEW enkoderli motorlarda veri yiiklemek i¢in asagidaki olanak-
lardan biri segilebilir:

Electronic nameplate

nf
1]
o
iyl
o
o]
)
L1}

=

Data of the electronic nameplate

Laad data permansently Load data &5 & Swuggestion +  Danot load data

¥
X

2542496523

* Load data permanently

Elektronik glg¢ plakasinda kayith olan motor verileri okunur ve motorun devreye alinmasi
igin kullanilir. Bu veriler artik degistirilemez.

¢ Load data as a suggestion

Elektronik gu¢ plakasinda kayith olan motor verileri okunur ve "6neri" olarak kullanilir.
Bu veriler degistirilebilir.

* Do not load data
"Elektronik gl¢ plakasindaki" veriler dikkate alinmaz.
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5.9.7 Enkoder havuzu donanim konfigiirasyonu

Hardware configuration
EnEodar Option cards
Encoder card
I Slot 1
Mator encoder Distance encoder 1 Distance encoder 2
1. Paramater set
AV1H AV1H
B Edit i 4B Edit
o Position - Pesis -
P setechon .1: I etecion 2

| L

2. Parameter set

3. Parameter set

LIEICICICCICIENCICIENC I

2543454603
Donanim konfigirasyonunda enkoder havuzunda sari olarak isaretlenmis olan enko-
derler teker teker parametre setlerine veya motorlara atanabilir.

Ayrica enkoderler "Motor encoder", "Distance encoder 1" ve "Distance encoder 2"
sutunlarina atanabilir. Her enkoder sadece bir defa kullanilabilir.

Bir enkoder atamak igin:

» "Encoder Pool" igindeki istediginiz enkoder tizerine tiklayin ve sol fare tusunu basil
olarak tutarak ongérilen parametre setine surlkleyin. Yukaridaki érnekte "Motor
encoder” olarak AV1H tipi Enkoder 1 tanimlanmigstir

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

Konum tespitinde her parametre seti igin daima bir enkoder kullanilabilir. Konum tes-
pitinde kullanilan enkoderde "Position detection" onay kutusu isaretlenmelidir.

Konum tespiti icinn "Motor encoder 1", "Distance encoder 1" veya "Distance encoder 2"
atanabilir.

Yukaridaki 6rnekte "konum tespiti" i¢in "Motor encoder" situnundaki AV1H enkoder
kullanilabilir.
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Encoder Pool'da
gosterilen enkoder

[Edit] butonu

Devreye alma
Devreye alma MOVIAXIS® — tek motorlu isletme

Enkoder havuzu ile ¢cok aksli servo surtici MOVIAXIS® icin U¢ adete kadar enkoder
girisi gosterilebilir.

Maksimum iki adet ¢oklu enkoder karti (XGH11A / XGS11A) takilabilir, 6rnekte sadece
bir goklu enkoder karti takilidir. Takili olan ¢oklu enkoder karti sayisina bagl olarak,
enkoder havuzunda ana cihazin enkoder 1'inin diginda ayrica opsiyonel Enkoder 2 ve
Enkoder 3 de gosterilir.

Enkoder 1 daima ana cihazin enkoder girisine baglidir. Enkoder 2 ve 3 daima ilgili goklu
enkoder kartlarina baglidir, bkz. Bélim "Uygulama Ornekleri" (— sayfa 171).

[Edit] butonuna tiklandiginda [Motor encoder] menist ve buradan da [Encoder selec-
tion] ve [Mounting] alt menilerine erisilir.
1. Parameter set

AV1H
AB Edit l T ]_
Position i
b detection \ J,/I
2543747339
Enkoder se¢imi [Encoder selection] alt meniisii
Maotor encoder A B
:-:" Encader selection B Maunting
1. Select the relevant encoder grouping
o SEW encoder @' Approved encoder o * Non-SEW encoder ?
2. Select the encoder by means of the SEW designation on the nameplate
Mechanical design Development status
G = Thread mounting - o Electrical design
H = Hollow shaft
1 = Integrated F] 1
E = Encoder = o [ 3 2
e & Z Sovend shant p E
- ; L LU
L = Hod. Resolver
M = Hod, Resolver 7
| SEW-EURODRIVE C€)
75646 Bruchsal"emany
Typ PSF121 cMPSISERATYIfa fv 2 1
Ne. (1.23456785 0001.22 SHEL M
My 13 W b T A P B
n, 6000 e lmge 90 A samF
f, 200 Ups 800 WV W MM
Bramsa 24V 31 Nm Gleickrchisr
Goliebe Mg 35 N ongw  1600/8.000 rmin
115 Gewict 38 L
[MOVITOOLSS-MotionStudn { ok Concel |
2543755275
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[SEW encoder]
butonu

[Approved
encoder] butonu

Devreye alma (ﬂ 5
@ -

[Encoder selection] alt menlsiinde ¢ enkoder kategorisi arasinda segim yapilabilir:
+ SEW-encoder

* Approved encoder

*  Non-SEW encoder

[Encoder selection] alt menusiinde varsayilan enkoder kategorisi olarak [SEW encoder]
gOsterilir, bkz. sayfa Ustteki sekil (— sayfa 150).

Bu mentde enkoderlerin SEW adlari kullanihr.

Motora monte edilmis enkoderi tanimlamak igin asagidaki secim listeleri kullanilabilir:
* Encoder type

* Mechanical design

* Development status

» Electrical design

Kullanilan enkoderin segilecek kriterleri motorun tip plakasindan alinabilir.

[Approved encoder] butonuna tiklandiginda, SEW-EURODRIVE tarafindan onaylanmis
olan enkoderlerin bir listesi gérunar.

e . ==

D Encoder selection fp Mounting

1. Select the relevant encoder grouping

SEW encoder | !f‘ Approved encoder -V"."— | I Nom-SEW encoder ‘;’l_ﬁ
_— B Ll
2. Select the encoder from the SEW database
| AsiHAviH
Mame Manufacturer Elecirical type Mechanical type Hesolution

ASIH AVIH Hiperface Rotatory 10241Incr.
DME4000-x17 Sick Hiparface Linaar 1000pm
DMES000-x17 | siet |Hiperface Linear | 1000m
EHIR EHLIT ESxR ESxT E... _SEW _TII. _Ro:atnr\,- _1D24[ncr.
EH15 ES15 ES25 EVIS E... |SEW SIN/COS Rotatory 1024Iner.
ES1H ES2H EV1H :SEW _I-hperr'ace .Hotatorv :1D24[ncr.
LinCoder L 230 Sick/Stagmann |Hiperface Lingar | 5000um
SKM 36 Sick/Stegmann Hiperface Rotatory | 128Incr.
SKS 36 | Sick/Stegmann |Hiperface | Rotatory | 128Incr.
SRM 50 Sick/Stagmann Hiparface Rotatory 1024Incr.
SRM 60 | siek/stegmann |Hiperface Rotatory | 10231ner.
SRM 64 _Slclc.l'stegmann _Hiperface |Rotatory | 1024Iner.
SRS B0 Sick/Stegmann _H-pcrh:c Rotatory _lﬂzdlﬂ‘:r-
SRS 60 | Sick/Stegmann |Hiperface |Rotatory | 1024Iner.
SRS 64 Sick/Stagmann Hiparface Rotatory 10241ncr.
Moot st weoreuss BRI BTl

2543866635

Secmek icin istenen enkoderi secin ve [0k] butonuna tiklayin.
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[Non-SEW
encoder] butonu

[Non-SEW encoder] butonuna tiklandiginda SEW veri tabaninda olmayan enkoder
tipleri tanimlanabilir.
o . ==

| ) Encoder selection $  mounting

1. Select the relevant encoder grouping

SEW encoder Ew;]" Approved encader | " o Mon-SEW encoder ?. ]

Salact the encoder type
Mechanical design Electrical dosign
3 Rotatory » SINICOS - Load basic data

3. Enter the characterstic data of the encoder

Incramants par encodar revol...

Numedalcs

o

Denamaialon

i

2544151691

Motora monte edilmis enkoderi tanimlamak igin asagidaki sec¢im listeleri kullanilabilir:
* Mechanical design
» Electrical design

Daha sonra da [Load basic data] butonuna basin. Bu komut ile "Number of periods/revo-
lution" ve "Denominator" alanlarindaki dederler otomatik olarak doldurulur. Bu degerler
manuel olarak da girilebilir ve degistirilebilir.
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[Mounting] alt meniisii

Bu menlde enkoderin sayma yonu ile motor ve enkoder arasindaki aktarma orani verilir.
Motor encoder e

| ./ Encoder :eln[hm- 2 Maunting

Encoder mounting

§ Counting direcion of the encoder
JaT, =f¥ in sense of rotation of molor ¥

L

Ratio between ancoder and motor
= .’__‘- -
- %%ﬁ ] Direct mownt
[}

s
LY

Single-turn mode

i
812 4
]u Activabe single-turn mode

2544359947

Sadece mesafe enkoderi olarak tanimlanan enkoderlerde ("Distance encoder” siitunun-
daki enkoderler) enkoderin sayma yoni ve motor ile enkoder arasindaki aktarma orani
girilmelidir.

Aktarim orani bilinmiyorsa bir "6lgme calismasi" ile otomatik olarak tespit edilebilir,
"Motor ile enkoder arasindaki aktarim orani" (— sayfa 154) menu noktasina basin.

Enkoder "motor enkoderi" olarak tanimlanmis ise, enkoder dogrudan motor miline
monte edildiginden motor ile enkoder arasinda aktarma orani olmaz ve buraya veri
girmek mimkudn degildir. Sayma yonU de dnceden tespit edilmigtir. Sayma yoni daima
motorun dénme yénudur.
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Aktarma orani
6ledmii
[Speed ratio
measurement]
butonu

[Single-turn mode]
butonu

[Speed ratio measurement] digmesine tiklayin.

\ . Encoder selection 2 HMaounting

Encoder mounting

Counting direchon of he encoder

[ '-l_""_=="'. in aense of rotation of molor -
B L

7 u Direct mounting
— |22 Heasurement finished |

1 U

Stellen sie bitte folgendes sicher:
:!lr’ - Geber 1 ist komplett in Batrieb genomimen I durchgetihet
- Geber 2 ist bis auf das Obersetzungsverhaltnis in Betriab genommen

\;; Starten sie die Messung:

il Achse verfahren:
= Fahren sie die Achse mit der Handbedienung

& Daten iibernchman:

i= == 2222 _
T

| MOVTOOLS=-MotionStudio Ok | Canced

2544396939

Olgmek igin 1 ile 4 arasindaki adimlari yerine getirin. Hesaplamayi sona erdirmek igin
6lcimi tamamlayin [Abort measurement] butonuna basin.

Daha sonra [Activate single-turn mode] butonuna tiklayin.
Single-turn moda

F
] 'D Actirate single-turn mode
;.!,.‘,'

2544744715

Simdi de EKOH gibi tek turlu enkoder veya RH1M gibi resolver veya mutlak deger enko-
deri bir enkoder turu Uzerinden izlenir.
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Devreye alma

5.9.8 Opsiyon kartlari donanim konfigiirasyonu

[Encoder card slot 1] veya, eger ikinci bir enkoder karti takili ise [Encoder card slot 2]
butonuna tiklayin.
Hardware configuration

Distance encoder 1

e
Motor encoder
1. Parameter set
AV1H AV1H
B Oy B g
| s \JJ [~ Position
detaction detection

Option cards

Encoder card
slat 1

Distance encoder 2

3. Parameter set

2543454603

Ekrana gelen alt menide emilasyon kaynagi ve artimsal enkoder similasyonu igin

gerekli enkoder ayarlanir.

Bu alt menlde bir Ust seviye kontrol Unitesi i¢cin enkoder emilasyonu kullanildiginda
enkoder sinyallerinin nasil hazirlanacagi ayarlanabilir.

" Emudation sourceDirect encoder 1

* Emudation sourceDirect encoder 2

Im 0K H

T
I " Emulation sourceEncoder 1
3 with signal fan-out
3 Increments per motor revolution 1024 ~
" Emulation sourceEncader 2
3 with signal fan-out
2 Increments per motor revolution I].:zc -I

o
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Segcilen enkoderin sinyalinin hazirlanmasi igin asagidaki ayarlar segilebilir.Emulation
source direct encoder 1

« Emulation source direct encoder 2
« Emulation source direct encoder 1
»  With signal multiplication
* Increments per motor revolution
« Emulation source encoder 2
»  With signal multiplication
* Increments per motor revolution
Yukaridaki 6rnekte "Emulation source direct" olarak Enkoder 2 secilmistir.

UYARI

Opsiyon karti tarafindan olusturulan emulasyon sinyali, "Source direct" veya ""With
o signal multiplication" segilmis olsa dahi kullanilan enkoder tipinden bagimsiz olarak
1 daima bir artimsal sinyaldir (Sin/cos enkoderler kullanilsa dahi).

UYARI
® Ana cihazin enkoder girisinde bir resolver bagh ise, bu resolver "Emulation source
1 direct" olarak kullanilamaz. Bu sadece yazilim emulasyonu ile mimkudnddar.

{+ Emulation sourceEncoder 1

= with signal fan-out
3 Increments per motor revolution 1024 -

2544875787

"Emulation source encoder 1 or 2" se¢im alanini segtiginizde, "Increments per motor
revolution" sec¢im alaninda su degerler bulunabilir:
64 /128 /256 /512 /1024 / 2048 / 4096.

Bir motor devri icin emulasyon ¢ikis klemensinde ayarlanan artirnm bagl olan motorun
¢6zUnurlaligane bagli degildir.
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5.9.9 Motor tipi se¢imi
Bu mentide MOVIAXIS® ile kullanilacak olan motor tipleri segilebilir. SEW-EURODRIVE

5.9.10 Motor se¢imi

motorlarinin tipleri motorun tip plakasinda bulunur.

Motor type selection

Y Servomotors

g

o o CHP CHPZ

)

1]

n -

n .
0

0 Standard motors
0

II'Z}

L1 .

I] ﬁuv'

1]

Lz Non-SEW motors
0N

L

Ei“

XML file

5L bincar operation

CMS elec, oylinder

i

DT DY DAS ED

LEC
C5A NEMA

JEC

H
H
g
:
ol

BRASIL

2545113227

Yabanci motorlarin devreye alinabilmesi icin motorun teknik verilerinin bilinmesi gerekir.
SEW-EURODRIVE bu verilerle bir XML dosyasi olugturabilir. Bu dosya daha sonra
"Non-SEW motors" mendisii tizerinden MOVIAXIS® modiiliine yuklenebilir. Bu konuda
latfen SEW-EURODRIVE ile temasa geginiz.

Motor selection

R

BPS

!

SICCCCCEEENE R ICICICY

il

= CMPLOOL | 400 V | 3000 1/min |-}
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SEW-EURODRIVE
TE84E BruchsaliGenman,
Typ PSF121|CMPSOSB

Nr. 0123455783 0001.22

| M 13 M b A e &
I'I: £.000 r-ﬁ [N} A mmF
" He |Upe"%00] V. om M

Bremsa MV 11 Nm Gleichrichier ;

Gelrigbe My max 35 Nm ngp  1.500 {8.000 erin
9 Gowicht 3.8 g

Rated mains voltage

v L

Brake installed
Mounted v

Max, input speed

2000 1fmin |

Temperature sensor

RHIWSM
3 ECH

CE

Mon-SEW forced cooling fan

KTY - Mot installed W
Response Lo overtemperature
Stop at application limit / waiting w

2545115659
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"Motor selection" menusinde motorun devreye alinmasi igin gerekli motor verileri
manduel olarak ayarlanir.

Bu veriler motorun tip plakasinda bulunur ve buradan okunabilir. Bu veriler girilerek
MOVIAXIS® cihaza bagli olan motor taninabilir.

UYARI
° Bu ayarlarin yapilabilmesi i¢in elektronik plaka [electronic Nameplate] menustnde veri-
1 leri sabit olarak al "Load data permanently" se¢ilmemig olmalidir.
Motor verilerinin Fare imlecini ekrandaki tip plakasi lizerinde gezdirdiginizde, gosterilen referans oklarin
ayarlanmasi yardimi ile bu degerlerin menlnln neresinde ayarlanacagi gosterilir. Butonlara basildi-
ginda ekrana asagiya dogru agilan bir menu gelir ve burada ilgili degeri segebilirsiniz.
Motor selection -

1 L
CMPE3S 3000 41/mln

CMPTIL

g =
2 f SEW-EURODRIVE ( E
76646 BruchsalGermary
o -y POFtH c_r-_szgssl;ham WSM
[ Nr. 0123456789 0001.22 N Tin]
A Hn LesIPANE P65
o] 6000 il | EeaE® A wnF
v i Mo [ugs d00] VO om M
T Bremse 24V 31 Nm Glechichsr
F“ | Getrisbe Mymax 35 Nm 1,600 (8.000 o]
= cupﬁm|duuv 3“““”“'“5'.[ PR P 38 i
CMPLOGL
n [  CMPioem Rated mains voitage
n —~ a T 400 ¥ | W
) CMP4OM
o CMPIOS
o ! CMPSOL Brake installed
1] E;E CMPSIM Mounted 4
1] CMPSOS
CMPe3L Max. input speed
- (—
0
n

CMPTIM Temperature sensor Non-SEW forced cooling fan
CMPTIS KTY w Mot installed X
C o Response Lo overtemperature
CMPEIM
AP Stop at application limit / waiting w
2545179659
Asiri sicakliga
yanit "Response to Temperature sensor Non-SEW forced cooling fan
overtemperature" KTY v Not installed X
segim alani Response to overtemperature
Stop at application limit / waiting v
2545248139
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Motor asiri 1sindiginda asagidaki yanitlar mamkundur:

Giris verileri Aciklama

Response to
overtemperature

Burada, asiri motor sicakliginda, ¢ok aksli servo surucu MOVIAXIS® MX icin bir
kapanma yaniti ayarlanabilir. Asagidaki ayarlar mimkindur:

No response — Asiri motor sicakligi dikkate alinmaz.

Display only — Hata 7 pargali gdstergede sadece gosterilir, aks hareket
etmeye devam eder.

Output stage inhibit/pending — Aks FCB controller inhibit konumuna
gecer (motor bosta durur). Aks hata durumuna gére bir "reset" sonrasi bir
"sicak galistirma" gergeklestirir (isletme kilavuzunun isletme géstergeleri
bélimulne bakiniz). Reset siresi minimum bir dedere diser (boot
yapilmaz).

Emergency stop/pending — Aks acil stop rampasi ile yavaslayarak durur.
Aks hata durumuna gore bir "reset" sonrasi bir "sicak calistirma" gercekles-
tirir (Isletme kilavuzunun isletme géstergeleri béliimiine bakiniz). Reset
stiresi minimum bir degere diser (boot yapiimaz).

Stop at application limits/pending — Aks uygulama rampasinda yavasla-
yarak durur. Aks hata durumuna gore bir "reset" sonrasi bir "sicak ¢alistir-
ma" gerceklestirir (isletme kilavuzunun isletme géstergeleri béliimiine baki-
niz). Reset siiresi minimum bir degere diser (boot yapiimaz).

Stop at system limits/pending — Aks sistem rampasinda yavaslayarak
durur. Aks hata durumuna gore bir "reset" sonrasi bir "sicak galistirma" ger-
ceklestirir (Isletme kilavuzunun isletme gdstergeleri béliimiine veya sistem
el kitabina bakiniz). Reset suresi minimum bir dedere duser (boot yapil-
maz).

5.9.11 Denetim

Y 5
= S

[y Suggestion i Download value
3’ Spead monitoring
B’ [} Hotor/regenerative ] Hotor/regenerative b
1 3l [ Current limit
[a 5.00 A £ 500 A
o]
3’ i Delay
- ALNES 50 ms > [ 50 ms
0]
3] i Motor data

a =%
n .
0
o
L]
[ 1

Accept SEW

suggestion SEW

2545250571

UYARI

1 Buradaki

Giris menisinidn sol situnundaki deder bir 6neridir, sag situnda ¢ok eksenli servo
° stiriici MOVIAXIS® MX'in glncel degeri bulunur.

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

«  MOVIAXIS® MX igin genel kontrol parametrelerini asagidaki tabloya gore girin.
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5.9.12 Denetleyici

Giris verileri

Speed monitoring and
decleration time
n-monitoring

Aciklama

istenen deger tarafindan talep edilen hiza sadece, yiik talebi yeterli miktarda
tork sagladiginda erigilir. Akim sinir degerine erisildiginde, ¢ok aksh servo suri-
¢l MOVIAXIS® MX, maksimum tork degerine erisildiginden yola ¢ikar. Bu
durumda istenen hiza erisilemez. Bu durum, delay n-monitoring.(decleration
time n-monitoring) sliresi kadar devam ettiginde, hiz denetimi (speed monito-
ring) devreye girer.

Current limit

Akim siniri (current limit) gok aksli servo slricunin gérindr ¢ikis akimi igindir.

Denetleyici [Controller] menl noktasinda hiz denetimi igin 6nemli veriler ayarlanir.

Controller

i
[
3
[
[
1
[
[y
[ 1)
[}
1)
L1}
1]
3]
n
L1}
0

=D L

Time interval

pf===

e

Moments of inertia

Controller optimization

J-Motor ¥ laad
40.290 kg [ o000 kgam:
1 brake:
L.760 kgom® Measure 5]
Scanning frequency n/X Time interval extemnal control
e ——
10 ms W | 10,00 ms
PWH frequency
B kHz W
SEW suggestion Tabular
via
Structural diagram o Simulation

2545377291
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Atalet momentleri * J-motor: Devreye alinan motorun kiitlesel atalet momenti

« J-load: YUkin motor miline gére verilen kitlesel atalet momenti. Yukun kitlesel
ataleti bilinmiyorsa, bu deger 6lgme [Measure] noktasi lzerinden otomatik olarak
hesaplanabilir, bkz. [Measure] (— sayfa 160) butonu.

« J-brake: Motor freninin kitlesel atalet momenti.

* Measure (sadece devreye alma tamamlandiktan sonra mimkindir): Harici yuk
ataleti bilinmiyorsa, bu bir élgiim calistirmasi yapilarak tespit edilebilir. Olgme [Mea-
sure] butonuna tiklayin ve alt mentdeki ¢ noktayi [Determine moment of inertia/
external mass] takip edin.

e et s s e S

Startup

“1‘ You need a complete startup of the motor to determine the load mass inertia / external
mass. If startup is not complete at this peint, you vall have te complete startup and then
return to this instance.

Mowve

\g’ Hove the axis using this velooty profile. A welocity
change of:

3500 menis

Must be reached ot least!

Measure

Q Start massuting!

: < with Ol
Once 3 measured value is displayed. you can accept it with O poa—
Currently measured value total moment kgem?

of inertia

Cancel |

2545453963

Zaman araligi + Scanning frequency n/X control: Buraya hiz veya konum kontroli igin istenen
tarama frekansini girin. Buradaki standart ayar olan 1 msn sadece, asiri dinamik
uygulamalarda kisaltiimalidir.

+ Time interval external control: Buraya harici kontrolin zaman araligi girilir. Bu
deger, enterpolasyon ile bir istenen deger olusturan tim FCB'lerde (harici rampa
olusturucu) ve analog deger girisinde gereklidir.

Uyari: Dahili istenen deger girisinde, 6rn. FCB09 Pozisyonlandirma, girilen degerin
bir 6nemi yoktur.

+ PWM frequency: Burada Darbe Genislik Modilasyonu frekansini girin. Asagidaki
degerler mimkiindur: 4 kHz, 8 kHz (standart ayar), 16 kHz.
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©

Denetleyici .
optimizasyonu

SEW suggestion: SEW tarafindan ayarlanmis olan kontrol parametreleri kabul
edilebilir. Tim kontrol parametrelerini ayarlamak icin en kolay yol.

Controller

3" Complete block dagram | Speed controler | Posiion coniroler

el

[ af

00 ) | L L L L P B L

3

Tabuler | | System type | Simulation

"Ij System-specific controller parameter suggestion

No backbash Low backlash With backlash
- ¥
~ .y Ny
- L& |
Requirements on dynamics Controller parameters
2 —wury | °
Clearance of load % l
!
J
0 “tas T T T st T gt T T 100 h
B —— .
; 0.75
Stlﬁ’ne;ss ' St Duwnload Permanent
L Download Once

050 .88 L.25

2545637003

1. durumda: Tesis tipi secimi (ylkun tahrik GUnitesine baglanmasi). Dogrudan bag-
lanmig yik "bosluksuz", disli kayis baglantisi gibi "az bosluklu, disli-disli baglantisi
veya disli cubuk baglantisi gibi "bosluklu". Codu durumlarda temel ayarlarin
degistiriimesi gerekmez.

2. durumda: Tahrik hattinin boslugu buradaki strgl ile ayarlanir. YUk baglantisi-
nin bosluksuz olmasina ve istenen denetleyici rijitligine bagli olarak kontrol para-
metrelerinin hassas ayari. 1. maddede ayarlanmis olan ana ayar yeterli degilse
ayarlanir.

» Tabhrik hattinin boslugu buradaki "ytkun boglugu olmamasi” stirgti ile ayarlanir.

* Hiz kontroliinln rijitligi "Stifness" slirglsu ile ayarlanir. Gerginlik degeri gig¢
aktarimina (dogrudan tahrikte yuksek, digli kayista disik) baghdir ve hiz
kontrol devresinin ¢abuklugu igin bir élgidur. Bu deder standart olarak 1'e
ayarhdir.

Hiz kontrol devresinin gerginligi istege bagli olarak surgu ile ayarlanabilir veya
veri giris alanina girilebilir.

Gerginlik degerini yukselttiginizde, kontrol hizi da artar. SEW-EURODRIVE
devreye almada bu degderin kiigiik adimlarla (0,05) kontrol devresi sarsilmaya
baslayana kadar (motor sesleri) yukseltiimesini dnerir. Daha sonra da degeri
bir miktar indirin. Bu sayede optimum bir ayar saglanir.

3. durumda: Test isletmesi esnasindaki hassas ayar

Bir kez yukle [Download once] butonu Kontrol parametreleri sadece bir kez
yuklenir.

Devamli yikle [Download permanent] butonu: daima yik boslugunda veya rijit-
likte bir degisme oldugunda kontrol parametreleri yeniden yUklenir. Hareket eden
yesil bir situn Gzerinden gdsterilir.
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Uyari: [Download once] veya [Download permanent] butonlari segildiginde daima
[Controller] menusunde belirtilen parametreler ytklenir.

+ Tabular: SEW-EURODRIVE tarafindan ayarlanmig olan kontrol parametreleri kabul
edilebilir ve daha da optimize edilebilir. Kontrol parametrelerinin dogrudan ayarlan-
masi veya optimizasyonu uzmanlar tarafindan yapilmaldir.

Controller

Complete block dusdram (Dn:mler Podition contnoler T;h,ly- Syshem type Semudaton

Requiremants on dynamics Controller paramataers

J
Clearance of load 27 % I§

[
If a .ll'J.;-L‘IIS‘)““?‘S-lllluu ’
-

L1 0.75
B‘ Stlfﬁ.'e?s . Download Permanent
ﬂ T SRERIAER iahi sy e Downlead Once
ﬂ SEW suggestion for controller parameters
:D' @ Position (x) Valocity (v)
B | @ 42170 & [ 42170 s O 84333 o [ 84339 s
1] Setpoint filter 10,00 = 10.00 ms intagr. ima 47.427 = 47,427 mMs
1] Setpoint cvcle cont, 10,00 = 10.00 ms O ) G 5000 SES

actual value filter 2.964 = ’m ms
1| Acceleration (a) pracontrol 100,000 = | 100.000 %
0 pracontral filter 10,000 = I 10.000 ms Accept permanently
0 precontrol 100.000 = [ 100.000 % Accept once

2546150155

« 1. durumda: "Clearance of load" ve "Stiffness" surgulerinin ayarlari sadece oneri-
len degerleri etkiler. Onerilen degerler kabul edilecek ise, bu degerler [Download
permanent] ve [Download once] digmeleri ile kabul edilmelidir. Girilen degerler
ancak bu sekilde etkinlestirilebilir.

e 2.durumda:

Giris verileri ‘Aglklama

Konum (x)
Gain Konum denetleyicinin P-kontroll igin ayar degeri.
Setpoint filter istenen deger filtrelenir, kademeli istenen degerler diizlestirilir.
Setpoint cycle cont. Harici kontroltin zaman araligi.

Hiz (v)
Gain P komponentinin kazang faktoru.
Hiz denetleyicisinin entegrasyon suresi. | komponenti zaman komponentine

Integrative time ters orantihdir, yani daha yuksek bir say! ile daha klguk bir | komponenti elde

edilir, sifir (0) degeri ile | komponenti elde edilemez.

Hiz rampasi slzllir ve bu sayede kademeli istenen deger girisi veya analog
giristeki girisim darbeleri duzeltilebilir.

Setpoint filter

Actual value filter Gergek hiz degeri filtresinin filtre zaman sabiti.
Precontrol Hiz denetleyicisinin P-komponentinin kazang faktoru.
ivme (a)
Precontrol filter Hizlanma 6n kontroli filtresi zaman sabiti.
Precontrol LVUFQZIS:] kontrolliniin kazang faktori. Bu faktor hiz denetleyicinin kontrol yanitini
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* 3. durumda: Test igletmesi esnasindaki hassas ayar

Devamli yukle [Download permanent] butonu: Yik boslugunda veya rijitlikte bir
degdisme oldugunda kontrol parametreleri daima yeniden "yuklenir". Hareket eden
yesil bir situn tGzerinden gdsterilir.

Bir kez yukle [Download once] butonu: Kontrol parametreleri bir kez ytklenir.

» Structural diagram: Buradaki [Complete block diagram] alt menisiinde kontroller
(h1z kontrold, konum kontroll, ivme) icin dnemli olan parametrelerin ayarlari yapila-
bilir. Kontrol parametrelerinin dogrudan ayarlanmasi veya optimizasyonu uzmanlar
tarafindan yapilmalidir.

ﬁ' rﬂ;&éﬂéﬁ&?ﬁ'ﬁ' Speed controler | Positon controller | Tabulsr | Systemiype | Smulation

a‘\.et.

100 % il ms

I _l | Acceleration
=]

acprecantrsl @ precancral filter

0% Sme PI controller

Ve | | {‘ | 47427 ms
.'r precontral .- uwo-ncﬁl-nr | :
4217 s 84339 1fs | vintage. .,,,;,—l e et
xu—r. 2O | _|: O—=0— l :-ﬁ
- .v guin . a I_ /

SJCCICICICIEICICICICICICICICIC

J_—vo
P controller 2964 ms
Position Velocity
)
SEW suggestion =
5w

2546306187

Hiz denetleyicisi veya konum denetleyicisi alt menulerindeki gri denetleyici sembol-
leri ve parametreleri etkin dedgildir.
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+ Simulation: Burada 0 Nm'den M degerine (motorun durmasi) sanal bir yik artisi
(yukin tork atlamasi) similasyonu yapilabilir ve verilen istenen hiz ile konum deger-
lerine olan hiz ve konum sapmalari tespit edilebilir.

ﬁ Complete blod: dagram Speed controder Position controler Tabulsr System type | | Semulation
ﬁ Disturbance variable
o 'i“ A disturbance variable is abruptly added to the drive line. ﬁ
H (eg. aload is applied to & hoist.) in
o L 2l o e
H Simulation of disturbance variable adjustment Ly 1
' ]
j v Speed eontraller E" l .t
v Position controller
ﬂ Simulation
s
ﬁ Requirements on dynamics Controller parameters
HQ o)
y 27 e [ =
5 Clearance of load - |
I |
L1} o 25 50 75 100
- 0.75 =
TJ Stlﬁnelss - o Downlead Permanent
1 A
g T S g I T e g e e gy SR R R 2 meninnd Oace

2546384907

* 2. durumda: YUk baglantisinin bogluksuz olmasina ve istenen denetleyici rijitli-
gine bagli olarak kontrol parametrelerinin hassas ayari, bkz. Bélim "Denetleyici
Optimizsyonu" (— sayfa 162).

* 3. durumda: Test igletmesi esnasindaki hassas ayar

Devamli yukle [Download permanent] butonu: Yik boslugunda veya rijitlikte bir
degisme oldugunda kontrol parametreleri daima yeniden "yiklenir". Hareket eden
yesil bir situn Gzerinden gdsterilir.

Bir kez yukle [Download once] butonu: Kontrol parametreleri bir kez ytklenir.
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Burada [Simulation] butonuna tiklandiginda [Axis settles] alt menUsu agilir.

Speed contraller Pasition controdler

Units for the graphic

35
[1= 0.1445ec s - 0.082mm |
B0 \ -
(o)
435
E
4 E [¥] = mm/fs
35 = [5] = mm
E 3
E
" 25 %
= (s
: ol
'
15 Iv] Wmdr./min
[5] = Umdr.
1
L [t=0.14450c v = 2.997Tmmis | o5
-u..____\::\
ey . : . ' . ' ; =l 0
20 40 &0 80 100 120 140 160 180
[ = msec
B[ v s as i asaasasasr  hand . I-I
Stiffness s | Ei 2.00 Img v | 77.686 mm /s | oDmmjs
masked t 2 s ot s ox b 4 @ unEss s . OB
Clearance of load e —_}7 S 2?3 | e | S
2546899083

Burada hiz denetleyici [Speed controller] veya konum denetleyici [Position controller]
sekmesi secilmesine bagll olarak zamana bagli hiz ve konum sapmalari okunabilir.
Yesil gizgiyi fare ile zaman aksi tzerinde kaydirin.

Grafikteki birimler istege bagli olarak sistem ya da uygulayici birimleri olabilir.

Yuk baglantisinin bogluksuz olmasina ve istenen denetleyici rijitligine bagh olarak
kontrol parametrelerinin hassas ayari icin bu meniude de sirguler bulunmaktadir.

Maksimum ve minimum hiz ve konum sapmalari sag alt menlideki tablodan okunabilir.

il ke
v | 77.686 mm/s ‘ 0 mm/s
4\5 S | 0.083 mm ‘ 0 mm

2548223755

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®




Devreye alma (‘@ 5

Devreye alma MOVIAXIS® — tek motorlu isletme @

5.9.13 Aks yapilandirmasi

Bu menude uygulayici birimleri ayarlanir.

Axis configuration
Unit pool
|

of i [ &6 @ ] 3

=

Examples

Basic confliguration L5

Travel distance User-defined unit

n 5000 mm

La
i
)
o
3:! —_— i s | i I_'-’_ 5000
ﬂ 1 I ﬁ_ o E:" ) | P | ‘:.“ " = 1 Decimal positions :
=1 XX i =
Ln
ﬁ Velocity I
o ‘e
ﬁ 0 Decimal positions
e X, 0o -
B acceleration
1] L3 mm/s?
B 0.083
1] pepers 2 imal positions
= tmins | AN s T

2548226443
MOVIAXIS® asagidaki degiskenler igin, kullanici tarafindan istege gére degistirilebilen
dort uygulayici birimine sahiptir.
« Travel distance,
*  Velocity,
+ Acceleration,
* Torque (motorun devreye alinmasinda degil — Parametre agacina bakin).

Burada her degisken igcin aks moduline pay, payda ve ondalik basamaklar yiklenir.
Ondalik basamaklar sadece MotionStudio igcinde gdstermek igin gereklidir, kullanici
birimlerinin dénustlrilmesinde kullaniimazlar ve bus iletisiminde de dikkate alinmazlar.

[Basic configuration] butonu
+ Distance
Birim: Devir (motor devri), virglilden sonra 4 basamak

Ornek:
istenen deger Yol MotionStudio'daki gosterge
10000 1 motor devri 1.0000
15000 1,5 motor devri 1.5000

Motor devreye alindiktan sonra, aks moduline asagidaki degerler yazilir (donisim
16-bit artirnm / devir):

« Uygulayici birimi pozisyon payi = 4096
» Uygulayici birimi pozisyon paydasi = 625
* Pozisyon ¢ozunurlagu igin kullanici birimi = 10"
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* Velocity
Birim: d/d, virgilden sonra basamak yok
Ornek:
istenen deger Hiz MotionStudio'daki gosterge
1000000 1000 d/d 1000
2345000 2345 d/d 2345

Motor devreye alindiktan sonra, aks modiiliine asagidaki degerler yazilir:
» Uygulayici birimi hiz payr = 1000

« Uygulayici birimi hiz paydasi = 1

« Uygulayici birimi hiz ¢ézunurlaga = 1

+ Acceleration
Birim: 1/(dak x s) Bir saniyedeki hiz degisimi, virgilden sonra basamak yok

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

Motor devreye alindiktan sonra, aks modiiliine asagidaki degerler yazilir:
» Uygulayici birimi hizlanma payi1 = 100

« Uygulayici birimi hizlanma paydasi = 1

» Uygulayici birimi hizlanma ¢ézinurltlagu = 1

Ornek Mil uygulamasi — rotatif bir hareketin dogrusal bir harekete dénistirilmesi.
Uygulayici birimleri girisi:
» Bir ondalik basamakli konum mm olarak (6rn. 25,6 mm)
+ Ondalik basamaksiz hiz degeri mm/sn olarak (6rn. 5 mm/sn)
+ Iki ondalik basamakli ivme degeri mm/s? olarak (6rn. 10 mm/sz)
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Axis configuration

. £
| | =] | F [rPemre | Te =
| £ I | k= g

o - o | Gl @ i Y3

ﬂ' Exaimiplis
| Basic configuration -

ﬁ Travel distance User-defined unit

D’f mm

| | N |
1 f 1 Decimal positions

o Za—

Laf |

§Y, Vvelocity

o mm/s

H 0 Decimal positions

ﬁ x, o

B acceleration

1) mm/st

H | 2 EEE.—"—“I nnslr"t!gns

1) | [ Ta 4

2548231819

Yapilmasi gerekenler:
Position

» Enkoder havuzundaki mil semboliinu fare ile tahrik grubundaki yol "travel distance™
satirina gekin.

+ "Travel distance" satirindaki uygulayici birimini ondalik 1 basamaga ayarlayin.
* Mil simgesine tiklayin. Simdi agilan ayarlar [Settings] penceresinde mil egimini girin.
Velocity

* Enkoder havuzundaki mil semboliini fare ile tahrik grubundaki yol "Speed" satirina
cekin.

«  "Velocity" satirindaki uygulayici birimini ondalik 0 basamada ayarlayin.
Acceleration

* Enkoder havuzundaki mil sembolini fare ile tahrik grubundaki hizlanma "Acelera-
tion" satirina gekin.

« "Acceleration" satirindaki uygulayici birimini ondalik 2 basamaga ayarlayin.
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5.9.14 Uygulama ve sistem sinirlari

Application and system limit values

L
B
5
v &

[af
zr Mazimum velocity — System limit
H B o9 250 mm/'s — Application limit
[ af
w7 7t Maimum deceleration
Maximum acceleration B[ 1366 w #{  1366.67 mm/s?
[y & 136667 % 1366.67 mm/s?
o, /
D’ Madimum velodity
o} B 5% 225 mm/s
[ s
ﬂ Ma:dmum deceleration
L) 1230.00 =  1230.00 mm/s2 A
o) Maximum acceleration Maximum deceleration emergency Stop
[ 2| 123000 % 1230.00 mm/s 2| 136667 % 1366.67 mm/s?
0 [ t
0
0 Maximum torgue System limit Maximum torque Application Hmit -~
= = A {
& 3p0.000% 300.000 % & 3000009 300.000 % i T ¥ ) )
2548418699

Uygulama ve makine limit degerleri ayarlanmig olan uygulayici arabirimlerine goére
verilir. Yukaridaki resimde dnceden segcilen uygulayici birimleri gérilmektedir, bu deger-
ler degistirilemez.

Sag taraftaki alanlar ilgili uygulayici birimine donustirilmis olarak, aksa ylklenen
degerleri gostermektedir. Soldaki degerler hesaplanmis varsayilan degerlerdir.

"Accept SEW suggestion" butonu ile énerilen degerleri kabul edin.

5.9.15 Yikleme

Dow
o 9
g5
) Calculation of startup parameters is complete! &
i Press “Load into unit” to transmit the calculation results to the inverter without
D" finishing startup
o
ﬂ' Load into unit (PC -> target system) Q_-]
i)
o
o Ly
H To transmit the calculated data to the inverter and to finish startup, press
“Fimish".
2548421131
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5.10 Uygulama érnekleri
5.10.1 Ornek 1: Mesafe enkoderi olarak rotatif enkoder

Uygulama alanlari: Ornegin, krank kollari, ucan testere, elektronik kam gibi master
deger aksi uygulamalari.

Bu o6rnekte, Enkoder 2 olarak tanimlanmis olan mutlak deger enkoderinin gercek
pozisyon degeri, dogrudan pozisyon kontroli olarak kullaniimaktadir. Devreye almada
motor enkoderi (Enkoder 1) ile mesafe enkoder (Enkoder 2) icin enkoder oranlari ayar-
lanmalidir Bu 6rnekte Enkoder 1'in Enkoder 2'ye orani = "1,5". Enkoder 1 ile Enkoder 2
arasindaki oran sistem hareket ettijinde otomatik olarak hesaplanir. Ayrica elle hesap-
lanip girilebilir de.

1409350283

Ayarlar:

X

ardware configuration

Encoder 7 Option cards
paal d Encoder card Encoder card
3 slat 1 Shot 3
Motor encoder Distance encoder 1 Distance encoder 2
1. Paramater sat
AS1H AS1H
2 Edit | 5 edit
Praitic - = Position r
T cetecton Y Fa 2

detechon

2. Paramaeter set

3. Parameter set

CIEICICICICICICIC I ICICICIC ICIC Y

2553344907
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Distance encoder
l_:} Encoder selection # Mounting

1. Select the relevant encoder grouping
|¢ SEW encoder | i | Approved encoder __“":_: e —— | ‘,?;.-“

2. Select the encoder by means of the SEW designation on the nameplate

Mechanical design Development status

F = Positive connect »
G = Thread mounting
H = Hollow shaft

I = Integrated

o

2

3

K = Cone | 4
L = Linear &
p 7

SIW-EURODRIVE c€)

76545 Bruchsel'Zemany

typ PSE11 cupsaseenTyil[a s 1 |,

Hr. 0123456780 0001.22 e H

M 13 Mm Iy 1.7 A P 4]
n, 6.000 o g B0 A mamF
b 30 H Uy 900 WV ow WM

Bremse 24V 31 Nm Glsichrichter

Gelriebe My 35 Nm ngge  1.600/8.000 rimin

i 5 Gewct 38 L]
- o l\_‘ # o

1 !

[ ok | conce

[MOVTOOLSS: MobonShuts -
2553348107

Enkoder tipi secimi ve yarlari.

et ________________

r:} Encuk;cln:ﬂnn # Mounting

Encodar mounting

Counting direchion ol the encoder

'_:‘E}H—‘{‘P | insense of rotation of mokor w

Ratio between encoder and motor

" e -
. l@-"-llll\l'ﬂrdﬂ |
s

2557571595

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

ag
[ xg
Y]
3 Basi fi ti
sic configuration -
g Trawel distance User-defined unit
3 _"_'__l !_'_I 1 [_?’"‘] a7s Rev,
of @ (—_Smalt® FR—
I
gy Velocity
[ng [z 1/min
o] 0 Decimal positions
U L o 3:
Acceleration
) 1/min®s
0 0 Decimal positions
3] T T

[Axis configuration] menusunde rotatif enkoderlerde enkoder ile motor devri arasindaki
aktarma orani hesaplanip verilebilir. Bu sadece [Encoder selection] menisi, [Mounting]
alt menustinde mumkundur, bkz. Bolim "Donanim Konfigirasyonu Enkoder Havuzu"
(— sayfa 149).

5.10.2 Ornek 2: Pozisyon enkoderi olarak bir dogrusal enkoder

Bu tip uygulamalara 6rnek olarak forkliftler (tekerlek ofsetinden dolayi) ve bosluklu sis-
temler verilebilir.

Dogrusal mesafe enkoderinin hareket mesafesi bir motor devri igin girilmelidir. Bir motor
devri icin hareket mesafesi otomatik olarak hesaplanir, fakat elle de hesaplanip
girilebilir.

d=200mm
s ﬂ*-:m \ P {/‘_\\
I SVaSD ()
= \ J S /

1409436811
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Ayarlar:

Dogrusal enkoder AL1H 6rneginde kullanilan enkoder tipinin segimi ve ayarlanmasi.

Hardware configuration

Encoder ——
pool k _:;i,
Motor encoder
1. Paramater st
AS1H AL1H
[B Edi [T 4B edn |
=
i 1=

Option cards

Distance encoder 1

Encoder card
shat 1

@

Distance encoder 2

Encoder card
Shat 3

2. Parameter set

3. Parameter set

[ f
[+
o)
g
)
1
[af
)
o .
1
o
3
[
[Lvf
[vf
0
1]

r—

2557574539

Enkoder 2 konum tespiti icin ayarlanmalidir.
Diistance encoder
[_:.' Encoder selection » Mounting
1. Select the relevant encoder grouping
o SEW emcoder | @' Approved encoder \'{' ‘-— Mon-SEW encader | -?---
2. Select the encoder by means of the SEW desi ton on the pl
Machanical design Development status
F = Positive connect - 1] Electrical design
G = Thread mounting
H = Hollow shaft L 2
= 1 = Integrated 3
g s K e :
5 = Spread shalt = 7 ==
= Hod. Resolver
= Mod, Resolver
5CW-EURODRIVE ce)
TEE46 Bruchsal"Zemany
Typ PSF121 CMPSISHRATY) i“ npD
Ne. {1.23456789 0001.22 HELH
M 13 wm b 17 A P GBS
my, 6000 dmin gy 90 A mEF
fy 300 L Usps 400 Vom M
Bremsa MV 31 Nm Glaiztrchng
Getriebe My 35 N e 1600 /8000 rimin
i 5 1 Gewichd 38, W )
' \ { gl
MOVITOOLSE Moonsiots e BT
2557576971

Kullanilan AL1H enkoderin sec¢imi ve yarlari.
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Motor ile enkoder arasindaki aktarim oraninin hesaplanmasi.

[Axis configuration] menusinde istenen uygulayici birimleri ayarlanmali ve tahrik hatti
kopyalanmalidir. Tahrik hattinin kopyalanmasi igin [Unit pool] menisindeki gerekli
semboller secgilmeli ve "Travel distance" satirina ¢ekilmelidir.

’E' Unit pool | :
=3 lenrne - — 5
= | L g
o e |F| |G @] 1] [Q)
U Examples
Basic configuration -
H Travel distance user-defined unit
o) L s | 62.832 : 62.832 —
G [ =2 : [l g
H | L!’ ﬁd Rev. ev. @ ! mm g‘)r - :IDnnmal nmmon;
[
H Velocity
2 mis
ﬂ 0 Decimal positions
(s [ X, 0 =
B Acceleration
0 mis?
O 0 Decimal positions

Kullanilan AL1H enkoderin sec¢imi ve yarlari.
Aks konfiglrasyonu.

W3 Encoder

e

Encoder data |

Ratio between encoder and motor

" Direck input

i+ Determined sutomatically

revolution

I
Travel distance on encoder per motor I 62831 pm IL] LL

OK Cancel

2557633803

"Encoder 2 AL1H" semboline tiklayarak "Travel distance on encoder per motor revolu-
tion" girilebilir. Hareket mesafesi dogrudan girigle "Direct entry" elle girilebilir, sistem
hareketi "Move the system" veya otomatik hesaplama "Determined automatically" Gze-
rinden dogrudan hesaplanabilir. Bu érnekteki "Travel distance on encoder per motor
revolution" = 62831 um.
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5.11 Devreye alma MOVIAXIS® - ¢ok motorlu isletme

UYARI
Bu bélimde sadece gok motorlu isletmede 6zel ayarlar gerektiren devreye alma menu-
° leri agiklanmaktadir.
1 Toplam devreye alma, "Devreye alma MOVIAXIS® — tek motorlu isletme” (— sayfa 143)
béliminde agiklandigi gibidir.

Cok motorlu igletme icin calistinlacak motor sayisina bagh olarak bir veya iki ¢oklu
enkoder karti gereklidir.

Coklu enkoder kartlari ile MOVIAXIS® sisteminde ilave enkoderler degerlendirilebilir.
Degerlendirilecek enkoder tipine bagli olmak tzere, iki coklu enkoder karti mevcuttur.

5.11.1 Uygulama alanlari

Coklu enkoder kartinin kullanilabilecedi uygulamalar:

Pozisyonlandirma, istege gore harici bir enkoder veya motor enkoderi Gzerinden
gergeklestirilebilir

Cok motorlu isletme (maks. 3 motor)

SSI mutlak deder enkoderi degerlendirmesi

EnDat enkoderlerle donatiimis SEW Grlinii olmayan motorlarin galistiriimasi
Kaymali sistemlerde

Halat ve kayis uzamalarinin kargilanmasi

Elektronik kamli ve senkron sistemlerde master degerlerin okunmasi

Analog istenen deger girisi ve kontrol Unitesine gergek pozisyon artimsal enkoder
simulasyonu

Analog fark girisinin £10 V genel kullanimi, 6érnegin istenen tork degeri veya istenen
tork dederi spesifikasyonu igin.
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5.11.2 Ornek: Gok motorlu isletme

Uygulama alani: Ayni ¢ikis torku degerinde olan ve eszamanli olarak kullanilmayan
birden fazla aksli uygulamalarda.

Bir aks moduline 3 adete kadar motor baglanabilir. Bunun igin aks moduline, asagidaki
resimde goruldigu gibi, iki coklu enkoder karti daha takilmahdir. Etkin olan parametre
setine bagl olarak gui¢ kontaktdrler Gzerinden motorlara dagitilir.

[1]

[2]

[3]

2557636363

[11 Motor enkoderi 1 ana cihaz lGizerinde
[2] Motor enkoderi 2, goklu enkoder karti 1, slot 1
[3] Motor enkoderi 3, goklu enkoder karti 2, slot 3
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-

I ICICIC I WCIC G ICTE C)

ardware configuration

Encoder
pool

Motor encoder
1. Parameter sat

AS1H
D Edi

Position
deisction

2. Parameter set
AS1H
B Edit

= F‘ols-_-:n
detechon

3. Parameater salt

Option cards
Encoder card Encoder card
Slot 1 Skt 3

Distance encoder 1 Distance encoder 2

2557639307

Enkoder 1'de parametre seti 1 icin "Position detection" ayarlanmalidir

Enkoder 2'de parametre seti 2 i¢in "Position detection" ayarlanmalidir

Enkoder 3'de parametre seti 3 i¢in "Position detection" ayarlanmalidir

Bu sekilde parametre setleri simdi sadece komple bir devreye alma sonrasi ve sadece

arka arkaya devreye alinabilir.

Parametre setleri parametreler Gzerinden segilebilir, bu konuda "Cok aksli servo suricu
MOVIAXIS®" sistem el kitabindaki parametre aciklamasina bakin.
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5.12 PDO editorii
PDO editoru ile islem verileri ayarlanabilir.

5.12.1 Yapisi ve veri akigi

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

o [m/s]
* [mm]
* [Cevrim / dak]

! I
1
! MOVIAXIS |
I . . . . |
1 Kontrol kelimesi Durum kelimesi i
! - I
: WO (16 Bit) WO (16 Bit) I
l W1 (16 Bit) Sistem ybnetimi W1 (16 Bit) |
: W2 (16 Bit) W2 (16 Bit)
I W3 (16 Bit) W3 (16 Bit) :
| 1
! I
! 1
! . .
}-'PD-IN Tamponu PD-IN-Kanal ™ PD-OUT kanal PD-OUT tamponu I
: WO (16 Bit) DWO (32 Bit) DWO (32 Bit) DWO (32 Bit) :
-l I |
! I
BﬁnUFUm: Dénlgum: :
biriﬁgmﬂn Sistem birimlerinden |
: sistem birimlerine uygulayici birimlerine :
! , ; .
‘} W15 (16 Bit) DW15 (32 Bit) DW15 (32 Bit) DW15 (32Bit) |l
o g 1
! I

Orn.

PD-IN Tamponu PD-IN-Kanal
WO (16 Bit)
W1 (16 Bit)

DWO (32 Bit)
low | high Little Endian (Intel Formati)

)

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

W15 (16 Bit) DW15 (32 Bit)

1409533067

Bu islem verileri, bir sonraki PD_IN kanalinin yapilandiriimasina bagh olarak, "double
word" olarak iglenirler. Uygulayici birimleri sistem birimlerine dénustirilir ve ilgili
FCB'lere aktarilir. MOVIAXIS® 16 PD-IN kanali sunar.

islem verileri yapilandiriimasina bagli olarak, hiz ve pozisyon gibi gergek degerler on alti
adet 32 bit PD-OUT kanali Gzerinden uygulayici birimlerine donusturdlebilir ve 16 islem
verisi tamponu Uzerinden bagli olan bus sistemine aktarilabilir.
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Aksin durumu ile ilgili bilgiler, drnegin:
« Calismaya hazir

* Motor duruyor

* Fren serbest

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

Burada yapilandirilabilecek dort "status word" mevcuttur (— sayfa 179).

5.12.2 Parametre ayarlama 6rnegi

Fieldbus arabirimi
lizerinden
parametre
ayarlama

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

"IN-buffer" Gzerine tiklandiginda asagidaki parametre ayarlama araylzu acilir. Bir
PROFIBUS baglantisi i¢in veri kaynagi olarak iletisim opsiyonu segilir.

Bu Ornekte U¢ adet islem veri kelimesi kullaniimaktadir:
* FCB etkinlestiriimesi

* Rampa

« Hiz.

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

x|

Basic settings

Data source |Eommuni|:atioﬂ opliorj

Data block start ||]

MNumber of data words 4

Time-out interval [ms] |20.000

Update [t -

Canfiguration efror |N0 fault

PDO never received before [~

CAN

Meszage D |

Data acceptance with Sync | J
Endianess | J
Communication opbon

FOO-D [g
Sender addiess |g

1409535499
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parametre ayarlar1  sistem degiskeni "Hiz" ve Kanal 2'ye ise sistem degiskeni "Hizlanma" atanmistir.

k@ x|
[ Localcontrolword [0
Layout [FCB instance =
Programming control word

Function Bit 00
Function Bit 01
Furction Bit 02
Function Bit 03
Function Bit 04
Function Bit 05
Function Bit 06
Function Bit 07
Function Bit 03
Function Bit 03
Furction Bit 10
Function Bit 11
Function Bit 12
Function Bit 13
Function Bit 14

Function Bit 15

I /I8 K I I

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®

Channel 32-bit access

EESE8ERREER 28

x|
System unit

I] E bit ;! IVE|DEI[)I j
|1 B bit j IAcl:dudiun j
Il E bit _-i INon-nlmpieled j
|16 bit | [Non-riepreted |
I] E bit _v! INnn-nIelpueled j
|16 bit =] [Mor-riepreted =]
I'I E bit j INon-nIE|piElEd j
I1 E bit _-! INDn-'nlclpnded j
[18 60 -] [Mon-rterpreted -]
|1 E bit _'I INDn-hlslp-teled j
[16 ki | [Nor-riermeted |
I1 E bit ;! INDn-nIslpnaled j
[18 b0 -] [Honriepieted =
|1 E bit j INon-nI.elpieled j
[16 ki | [Norvriemeted -]
I1 E bit j INDn-nI.elpneIed j

1409709451
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Giris tamponunun

sistem
degiskenlerine
atanmasi

FCB'lerin

parametrelerinin

ayarlanmasi
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IN-buffer'da bulunan kelimeler control word 1 ile IN islem verilerine atanmalidir.

Bu drnekte IN-buffer'daki 1. kelimeye FCB numarasi verilir, 2. kelimeye hiz ve 3. keli-
meye de rampa atanir. ilgili degerler Siiriikle ve Birak ile atanabilir.

Configuration of process data flow

Conversionto intemal
; system units

IN process data interface

.'__Wold1 ||]

0 FCE

0 | Instance

p CHO

1409711883

"FCB" Uizerine tiklandiginda FCB'lerin parametre ayarlama araylzi agilir. Fieldbus tze-
rinden hiz denetimi yapabilmek i¢in, FCB05'te hiz ve hizlanma igin istenen deger kay-
naklari Kanal 0 veya 1 islem veri tamponlarinda ayarlanir.

b
® i Setpoints
o Setpoind seurce velocky |Procece data taiber charnel D %]
Seipaint local velosly  [1/min] e
Limit vales
Souce twgus bt [Eeptcotonimt e~ =]
Local borque bt %] foo
Souce acoseision [Froce=s dara busfer channel 1 =]
Accelsaiion locs 1 ainee)] P
[ Souos decelersion [Froces: duta budies charwei 1 =]
Decsimaton keal (1 miral] [20m
Source jerk [ericatonimtiek ]
desk local 1 Amire#]) | T
Actual values
Wekocity [1/min] P

1409714315
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Konfiglirasyonlarin ~ Parametre ayarlama iglemi artik tamamlandi ve test edilebilir. IN-buffer glincellestirme
test edilmesi kapali oldugu slrece, kelimeler ayrintili gérintide klavye ile degistirilebilir.

W |IM buffer0

5 Sord O
1000 Word 1
-IDUD Word 2

1409716747

Giincellestirme devreye alinir alinmaz kelimeler (— sayfa 180) otomatik olarak bus
degerleri ile guncellestirilir.

UYARI
° Servo sirici yeniden baslatildiginda, giincelleme otomatik olarak calisir ve gerekti-
1 ginde kapatilmasi gerekebilir.

5.13 Parametre listesi

Aciklamali parametre listesi icin "Cok Aksli Servo Siriicii MOVIAXIS®" sistem el kitabina
ve Internet'te bulunan "Cok Aksli Servo Siiriict MOVIAXIS®" pdf dosyasina bakiniz.
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6.1  Genel uyarilar

A TEHLIKE!

Kablolarda ve motor klemenslerinde tehlikeli gerilimler
Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

+ Baglanmis durumda ¢ikis klemenslerinde ve bu klemenslere baglanmis olan kablo-
larda ve motor klemenslerinde tehlikeli gerilimler olusmaktadir. Bu durum cihaz
bloke edildiginde ve motor dururken de gecerlidir.

« Calisma LED'inin sénmesi gok aksli servo siiriicii MOVIAXIS®in sebekeden ayrilip
enerjisiz kaldigini géstermez.

* Gilg klemenslerine dokunmadan 6nce, ¢ok aksli servo stricl MOVIAXIS®in sebe-
keden ayrilip ayrilmadigini kontrol edin.

+ Bolum 2'deki (— sayfa 8) genel emniyet uyarilarina ve "Elektrik tesisati" (— sayfa 60)
bélimindeki uyarilara dikkat edin.

> D

A TEHLIKE!

Motor denetimsiz olarak ¢alistiginda ezilme tehlikesi vardir.
Olim veya agir yaralanmalar.

Cihazin danhili giivenlik fonksiyonlari veya mekanik olarak bloke edilmesi motoru dur-
durabilir. Ariza nedeninin giderilmesi veya reset edilmesi ile motorun otomatik olarak
tekrar galismasina neden olunabilir.

» Elektrik klemens blogu X10’u gekerek motorun yanlhslikla hareket etmesini dnleyiniz.
* Bu dénlemlerin disinda, ayrica ek dnlemler alinarak makine ve insanlar igin tehlike
olugsmasi énlenmelidir.

>

DIKKAT!

Cok akslh servo surlicunin motor ¢ikisi sadece ¢ikis kati inhibit ise baglanmali veya
ayrilmalidir.
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6.2 Besleme ve aks modiilii géstergeleri
6.2.1 7 Pargali gostergedeki igsletme gostergeleri

+ |kiadet 7 parcali gbsterge ile besleme ve aks modiillerinin isletme durumlari gésterilir.
» Cihaz sisteminin devreye alinmasi igin gerekli tim ayarlar ve islevler aks moduliinde
bulunur. Bu nedenle aks modiiliinde gli¢ kaynadi modiliinden daha fazla isletme
| Ve gOstergesi mevcuttur. Glig¢ kaynagi modiliinde programlanabilir mantik bulunmaz.
* Tespit edilen hatalara yanitlar ve uyarilar sadece aks modulinde olusur. Hatalar ve
uyarilar sadece aks modulinde ve kismen de gi¢ kaynagl modulinde gosterilir.
Bazi durumlarda aks modiliinde gli¢ kaynagi modiliinden daha farkli numaralar
gorindr. Bu durumlar glic kaynaginin isletme gostergeleri tablosunda isaretlenmistir.
» Aks ve besleme modiillerindeki gdstergeler bu nedenle ayri ayri agiklanmaktadir.

6.2.2 7 parcali gostergedeki hata gostergesi

Cok aksli servo suricu MOVIAXIS® olusan hatalar tanir ve bunlari hata kodu olarak
gOsterir. Her hata, hata kodu ve asagidaki 6zellikleri ile tam olarak tanimlanmistir:

* hata yaniti
» hata yaniti gergeklestikten sonraki durumu
* Rest yaniti tipi.

iki adet 7 parcali Hata kodlari aks ve besleme modiillerinde yanip s6nen rakamlarla gdsterilir.
gosterge Hata kodu gdstergesinin siras:
lizerinden hata
mesayji
05s 0.25s 1.0s 0.25s
Sz o |
_ il |
1409738251
Hata aramanin daha da sinirlandirabilmesi igin, hata kodunun yaninda bir de "Alt hata
kodu" verilir. Uygulayici, "alt hata kodunu" iletisim baglantisi Gzerinden okuyabilir.
Hata tipine ve bir hataya programlanmis yanita bagl olarak, goésterge burada statiksel
isletme gosterisine atlayabilir.
Gli¢ kaynagi Gul¢ kaynagdi modiliindeki hatalar aks modiuiltine bildirilir ve burada islenir.
hmc;dlulundekl 24V elektronik besleme kesildiginde veya yazilim iizerinden bir reset gergeklestirilebilir.
atalar
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6.2.3 Hata listesi

Hata listelerindeki
terimlerin

Terimler ve kisaltmalar

Anlami

aciklanmasi

P Programlanabilir hata yaniti

D Fabrika tarafindan ayarlanmis hata yaniti
GKM Gug kaynagi modulu

AM Aks moduili

ZK DC-Link

HW Donanim

SW Yazilim

AWE Uygulayici birimi

Bir hata reseti yapildiginda, hangi reset tipinin gerceklestirilecedi hatanin son durumu
tarafindan belirlenir, asagidaki tabloya bakiniz.

Hata son durumu

Hata onayi yaniti

Hatayi sadece goster

Sicak calistirma (hata kodunu sil)

Sistem beklemede
Sistem Kkilitli

Sicak calistirma (hata kodunu sil)

Sistemi yeniden baslat (soft-reset)

Sistem kilitli

CPU-Reset (CPU'yu resetle)

6.2.4 Hata onayi yanitlar

CPU-Reset

Bir CPU reset yapildiginda, bellenim ve mikro kontrol Unitesi gercekten yeniden bagla-

tilir. Bellenim sistemi aks modulu yeni ¢alistiriimis gibi baslatilir.

Sistemin yeniden baslatiimasinin etkileri:

Boot-loader etkinlesir ve ekranda "b0" gorunur,

artimsal enkoder sistemlerinin referans konumlari silinir,
mevcut olabilecek fieldbus arabirimleri sifirlanir,

mevcut olabilecek kontrol opsiyonlari sifirlanir,

fieldbus iletisimi kesilir,

opsiyon ile bellenim sistemi arasindaki arabirim yeniden basglatilir, fieldbus ve kontrol
opsiyonuna yeni bir boot senkronizasyonu gergeklesir,

CAN arabirimi sistemi Gizerinden iletigsim kesilir,

glc kaynagi modiline olan baglanti yeniden senkronize edilir (Hardware Bilgi
Sistemi)

mevcut "ariza mesaji" resetlenir [Dijital ¢ikis = 1, System-status = 0]

Bir reset sonrasi, sistem durum kontroll tarafindan, sistem durumuna bagl olarak
yeniden hazir mesaji verilir.
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Sistemin yeniden Bir sistem yeniden baslatildiginda, bellenim ve mikro kontrol initesi gergekten yeniden

baslatiimasi baglatiimaz.

Sistemin yeniden baslatiimasinin etkileri:

Boot-Load etkinlestiriimeden, bellenim yeniden baslatilir ("b0" gostergesi yok!),
artimsal enkoder sistemlerinin referans konumlari silinir,

mevcut olabilecek fieldbus arabirimi etkilenmez,

mevcut olabilecek kontrol opsiyonlari etkilenmez,

opsiyon ile bellenim sistemi arasindaki arabirim yeniden baslatilir, fieldbus ve kontrol
opsiyonuna yeni bir boot senkronizasyonu gerceklesir,

CAN arabirimi sistemi tzerinden iletisim kesilir,

gic kaynagi modiline olan baglanti yeniden senkronize edilir (Hardware Bilgi
Sistemi)

mevcut "ariza mesaji" resetlenir [Dijital ¢ikis = 1, System-status = 0]

Bir reset sonrasi, sistem durum kontrollu tarafindan, sistem durumuna bagl olarak
yeniden hazir mesaji verilir.

Sicak baslatma Sicak baslatmada sadece hata kodu resetlenir.

Sicak baslatmanin etkileri:

Bellenim sistemi yeniden galismaz,

referans pozisyonlari degismez,

iletisim kesilmez,

mevcut "ariza mesaji" resetlenir [Dijital ¢ikis = 1, System-status = 0]
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6.3 Gii¢c kaynagi modiilii MXP'deki isletme gbstergeleri ve hatalar
6.3.1 Gosterge tablosu

Aciklama

Durum

Not / Eylem

Aks modiiliin-
deki gosterge

Normal igletme gostergeleri

Calismaya hazir (ready).

Hata degil/Uyari U, = > 100 V.

Sadece durum gostergesi.

Cesitli cihaz durumu gostergeleri

DC-Link gerilimi yok veya

Hata degil/Uyari U, = > 100 V.

Sebekeyi kontrol edin.

100 V altinda.
Uyari gostergeleri
FI 12xt 6n uyarisi. GKM kullanimi 6n uyari esidine erigti. (laJé/i?]ulamanln kullanimint kontrol P
9 o Uygulamanin kullanimini kontrol
FI Sicaklik 6n uyarisi GKM sicaklig kapatma esigine edin, ortam sicakligini kontrol P

On uyari: Dahili fren direnci
kullanimi = % 80

6.3.2 Hata tablosu

yaklasiyor.

Cihaz halen calismaya hazir

edin.

Cihazin kullanimini veya proje-
lendirmesini kontrol edin.
Sadece MXP81 icin gegerlidir.

Aciklama

Hata durumundaki gostergeler

Durum

Not / Eylem

Aks modiiliin-
deki gosterge

H Fren kiyici hatasi. Fren kiyici galismaya hazir degil. | Aks moduli hata listesine bakin. X

DC-Link gerilimi U, gok I?C'L'nk gerll!ml glok"yuk.sek oldu- Uygulama boyutlarini ve fren direncini

yuksek hatasi gunda, mesaj bus't Gzerinden kontrol edin X

verilen hata mesaji ’
. . GKM'deki DC-Link akimi, izin

FI E;;;:nk akimi gok yliksek verilen maksimum sinir degeri Uygulamanin kullanimini kontrol edin. X
— ’ % 250 |pnma Uzerinde.
FI 12xt denetleme hatasi. Sr@lil min kullanimi sinir degere Uygulamanin kullanimini kontrol edin. X
] Sicaklik denetimi hatasi GKM sicakligi kapatma esigine Uygulamanin kullanimini kontrol edin, X
I_l © lerigti. ortam sicakligini kontrol edin.
=i Dahili fren direnci asiri Cihazin kullanimini veya projelendirme-
il iikii nedenivle ka znma Cihaz artik kullanima hazir degildir. sini kontrol edin. Sadece MXP81 igin X
== Y y P gecerlidir.
|:| g?ggz:zﬂzmﬁznh:ﬁ:éa_ Cihaz igindeki bir besleme gerilimi  Bagl olan yiklerde asiri akim kontrolu )
_ mall giic kaynag! modld) hatali. yapin veya cihaz arizall.
— . Reaktif enerji fren direngleri Gzerinden
It Ek kapasitenin termik Ek kapasite k“”?.”"”: Hata yaniti Istya doénusur. Cihazin kullanimini veya
|| sadece aks modiillerinin ayarlarina X

asir yuku

bagli olarak.

projelendirmesini kontrol edin. Sadece
MXP81 igin gegerlidir.

Gerilim beslemesi hatasi
(cihazdaki dahili anahtarla-
mali gii¢ kaynagi modulu).

LJ
=

Cihaz igindeki bir besleme gerilimi
hatali.

Bagli olan yuklerde asiri akim kontrolu
yapin veya cihaz arizali.
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6.4 Aks modiilii MXA'daki isletme gdstergeleri ve hatalar
6.4.1 Gosterge tablosu
‘ Aciklama ‘ Durum ‘ Not / Eylem

Boot esnasindaki gostergeler

Cihaz bellenim yuklenirken
(boot) isletmeye gegcmek igin
cesitli durumlardan gecer.

e Durum: hazir degil.
*  Cikig kati inhibit.
o lletisim yok.

* Boot tamamlanana kadar bekleyin.
» Cihaz bu durumda kahyor: Cihaz arizal.

Cesitli cihaz durumu gostergeleri

DC-link gerilimi yok.

]
=3

Glg kaynagi modili hazir
degil.

Aks modili 24 V veya aksin
anahtarlamali gli¢ kaynagi
moduli hazir degil.

1

Aks moduili glivenli olarak
duruyor.

T
]

yanip
sénuyor

Bus ile senkronizasyon hatasi.
Islem verisi islenmesi hazir
degil.

Enkoder degerlendirme hazir
degil.

yanip

sénlyor

*  Durum: hazir degil.
*  Cikis kati inhibit.
» lletisim olanaksiz.

Sebekeyi kontrol edin.

Gug kaynagi moduliini kontrol edin.

24 \'yi kontrol edin veya cihaz arizali.

Guvenlik islevi etkinlestirildi.

« Bus baglantisini kontrol edin.

+ Cihazda ve kontrol linitesinde senkroni-
zasyon ayarini kontrol edin.

+ Cihaza ve kontrol Uinitesinde iglem verileri
ayarlarini kontrol edin.

*  Bir PDO'nun eksik olup olmadigdini kontrol
edin.

» Enkoderler baslangi¢ durumuna getiriliyor.
» Cihaz bu durumda kalyor:
» enkoder segili degil.
» "Gergek hiz kaynagi" parametresi
mevcut olmayan bir enkoderi gosteriyor.

Baslangi¢ durumuna getirme igslemlerindek

i gostergeler (parametreler varsayilan

degerlere resetlenir)

Baslangi¢c durumuna getirme.

Baslangi¢c durumuna getirme
teslimat durumunda

Baslangi¢ durumuna getirme
fabrika ayarinda.

e Durum: hazir degil.
*  Cikis kati inhibit.
* lletisim olanaksiz.

Baslangi¢c durumuna getirme
musteriye 6zel Set 1'de.

Baslangi¢ durumuna getirme

musteriye 0zel Set 2'de.

Baslangi¢ durumuna getirme tamamlanana
kadar bekleyin.
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isletme

Aciklama

Durum

Not / Eylem

Normal igletme gostergeleri

Cikis kati inhibit

*  Cikis kati inhibit.

Sirici gikis kati tarafindan baslatiimiyor. Fren
uygulandi veya fren uygulanmazsa motor rélan-
tide duruyor. Bu FCB DI00 klemensi ile sabit
olarak segildi. Fakat bagka kaynaklar tarafindan
ayrica segilebilir.

I Bos

I_l

I Bos

I_l

I Bos

I_l

I B n-kontroli

Enterpole n-kontroll

_J

M-kontroll

|

J
[

Enterpole M-kontrolu

Pozisyon kontroll

Enterpole pozisyon kontrolu

Referans modu

Stop

Acil stop

Sistem sinirinda durma.

Elektronik kam

Senkron galisma

Artimsal enkoderin dlgtlmesi

Durma kontroll

DB DEA A D a6
(g O T R T i

Adim adim galistirma

Fren testi

Coklu tahrik Unitesi

Rotor konumunun taninmasi

Kullanici sinirlarinda dur

Bu konudaki bilgiler MOVIAXIS® para-
metre tanimlamasinda bulunmaktadir.

Dahili rampa Uretegli hiz denetimi.

Bus Uzerinden istenen degerlerle gevrimsel
olarak hiz kontrolli. Rampa Ureteci harici olarak
baglanmis, bir Ust seviye kontrol tnitesinde.

Moment kontroli

Bus lzerinden gevrimsel olarak istenen deger-
lerle tork kontrol(.

Dahili bir rampa ureteci ile pozisyonlandirma
modu.

istenen degerlerle gevrimsel olarak bus {izerin-
den pozisyonlandirma kontrolii. Rampa Ureteci
harici olarak baglanmis, bir Ust seviye kontrol
Unitesinde.

Sdrlcu bir referans hareketi baslatti.

Uygulama sinirinda yavaslama. Bu FCB, varsa-
yilan FCB'den baska bir FCB segilmediginde de
etkinlegir.

Acil durma sinirinda yavaslama.

Sistem sinirinda yavaslama.

Elektronik kam aktif.

Senkron galisma etkin.

Senkron motorlarda enkoderde akim degistirme.

Anlik konum kontrol(.

Adim adim g¢alistirma aktif

Fren testi icin fren kapali durumda iken tork
uygulayarak yapilr.

2, 3 veya 4 motorun enterpolasyonlu hiz kon-
troli modunda g¢alismasi igin kullanihr.

Senkron motorlarda komutasyon bulmak igin
kullanilir.

Kullanici sinirlarinda durmak igin kullanihr.
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6.4.2 Hata tablosu
UYARI
® Gosterilen hatalar gergevesinde, asagidaki listede bulunmayan hata kodlari ve alt hata
1 kodlari da gosterilebilir. Bu durumda Firma SEW-EURODRIVE ile temasa geginiz.

"Hata yaniti" sttununda bulunan bir "P", yanitin programlanabilecegini gosterir. "Hata
yanitl" sitununda fabrika ayari hata yanitlari siralanmistir.

Modul adlandiriimasi icin asagidaki kisaltmalar kullanilir:
Aks modli icin "AM"
Gulg¢ kaynagdi moduili igin "GKM"

3

Alt .
Hata hata Hata S'St%':“‘i‘:;”m“ Dijital gikiglar
kodu Reset tipi mesaiji’
Kod Mesaj Kod Neden Yamit?)
Hata degil (bu gos- Hazir = 1
terge sadece bir (sistem duru-
00 isletme gbstergesidir, —— - - -—- muna bag)
isletme gOstergele- Ariza = 19
rine bakin)
. ikista kisa devre :
01 "Asiri akim" hatasi . E/Iotgr cok biiyiik Cikig kati | Sistem beklemede Hazir =1
- Cikis kati anizali inhibit Sicak baslatma Ariza=0
Bu baska bir agin akim seklidir, ¢ikis
" " katindaki kollektdr yayici geriliminde . _
UCE denetleme ol e ; .~ |Cikis kati | Sistem beklemede Hazir =1
02 hatasi olgiilur. Olas: hata nt_a_denl Hata_0_1 ile inhibit Sicak baglatma Ariza=0
aynidir. Sadece dahili amaglar igin
farkli olarak belirtilir.
Topraklama hatasi
*  Motor besleme kablosunda top- Cikis kati Sistem Kkilitli Hazir = 0
03 "Topraklama" hatasi raklama hatasi inhib§it Sistemin yeniden Aniza = 0
*  Frekans geviricide baslatiimasi
* Motorda
Bu hata GKM tarafindan sinyal bus
Uzerinden verilir.
* Reaktif glic ok ylksek
04 "Fren kivici® hatasi * Fren direng devresi kesildi Cikis kati | Sistem beklemede Hazir=1
y » Fren direng devresinde kisa inhibit Sicak baglatma Ariza=0
devre
* Frenleme direnci ¢ok yiksek
* Fren kiyici arizall
. Sinyal bus izerinden GKM modiili ile Sistem kilitli
"Timeout-HW-Info- o S Cikis kati . . . Hazir=0
05 System" hatasi AM_m_odqu arasindaki baglanti inhibit Sistemin yeniden Aniza = 0
kesildi baslatiimasi
01 Sinyal bus'ta baglanti kesintisi
02 Sinyal bus-timeout bayragi
resetlenemiyor
Bu hata GKM tarafindan sinyal bus . _
06 "Sebeke kaybi" hatasi lizerinden verilir. Bir sebeke fazinin .Q'rlf.'s.tkat' glstelgwbberlfmede Eazw - 3
olmadig tespit edildi. inhib! icak baglalma fza=
DC-Link gerilimi ¢ok yiiksek oldu- : —
07 "DC link" hatasi gunda, mesaj bus'i izerinden verilen .C'rlf.'s.tkat' glstelgwbberlfmede Eazw :8
hata mesaji inhibi icak baglatma riza =
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Alt .
Hata hata Hata Sistem durumu Dijital gikiglar
kodu Onlem -1
2 Reset tipi mesaji
Kod Mesaj Kod Neden Yanit?)
Aktive edilebilen hiz denetimi istenen . _
08 "Hiz denetimi" hatasi ve gercek hiz degerleri arasinda izin i(rilrlm(ilt?itkatl g:i;ekmbta)egﬁ;naede :ﬁig; (1)
verilimeyen bir fark tespit etti. s
01 Motorlu hiz denetimi
02 Rejeneratif hiz denetimi
03 Gergek hiz sistem siniri asildi
AM sicakligi kapatma esigine eristi
veya bu degeri gegcti. Olasi nedenleri:
1 AM "Asin sicakhk" *  Ortam sicakhg@i cok ylksek Sadece = |---------- Hazir=0
hatasi Hava konveksiyonu yanlis gosterge Ariza=0
* Fanarnzalh
*  Ortalama kullanim ¢ok ylksek.
01 Sogutucu goévdesi sicaklik degeri
asildi.
02 Elektronik moduldeki ikinci sicaklik
sensOru asir sicaklik bildiriyor.
Elektronik moduldeki ikinci sicakhk
12 sensorl asirl sicaklik 6n uyarisi
bildiriyor.
« Bir fren bagli degil
* Fren hatti ¢aligir durumda ayrildi
* Asiriakim > 2 A asiri yiklenmeye
sebep oldu (F13 dncelikli) . _
12 | "Fren gikigl" hatasi *  Cok sik ag-kapat sonucu asiri .C'k.'§. kati | Sistem beklemede Hazir - 1
.. inhibit Sicak baslatma Ariza=0
yuklenme (yakl. > 0,5 Hz)
Denetim sadece "Fren mevcut" ve
"Fren kapall" parametre ayarinda
calisiyor.
01 Fren gikisi
Fren besleme gerilimi +% 10/ — %0
" - toleransinin disinda. Denetim sadece . _
metre ayarinda ve CMP ile DS motor-
larda caligiyor.
01 Fren besleme gerilimi
9 Sistem Kkilitli
" " Resolverde veya resolver degerlen- |Cikis kat . . . Hazir=0
14 Resolver" hatasi dirmesinde bir hata var. inhibit Sistemin yeniden Ariza=0
baslatiimasi
01 Resolverde tel kopmasi algilandi
02 Resolver emulasyon hatasi
(hi1z gok ylksek)
03 Senkronizasyon sinyali siresi
gegersiz
04 Senkronizasyon sinyali yok
05 DSP'de yanlis parametre belirleme
06 AD konvertoru girisinde agiri
kumanda
07 PLL baslangi¢c durumuna getirilemedi
08 Data flash (X flash) tzerinden CRC
hatasi
09 Program flash (P flash) tGizerinden
CRC hatasi
10 Program flash (P flash) Gzerinden
CRC hatasi
11 DSP Watch-Dog tetiklendi
12 DSP'de gegersiz bir talimat var
13 DSP'de beklenmedin bir kesinti olustu
14 DSP'de yazilim kesintisi olustu
15 DSP'de Hardware-Stack Overflow
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Alt .
Hata hata Hata Sistem durumu Dijital gikiglar
kodu b mesaiji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
16 DSP'de ONCE-Trap
17 DSP'de A kesintisi olustu
18 DSP'de B kesintisi olustu
19 Kalibrasyon esnasinda izin veril-
meyen bir agi mevcut
Kalibrasyon esnasinda flash silinirken
20
hata olustu
Programlama esnasinda flash
21 S
silinirken hata olustu
Kalibrasyon esnasinda flash onayla-
22
nirken hata olustu
Resolver degerlendirmesi kalibre
23 . ;
edilmedi
24 PLL calisma esnasinda kilitlendi
DSP basglama fazi izin verilen sire
256 T .
icerisinde tamamlanmadi
DSP hazir bildirimi izin verilen sire
267 ..
icerisinde tamamlanmadi
Bolme tagmasi gergek hiz sinirlandi- Sistemin pay ve payda
512 nilarak 6nlendi. degerlerini dogru olarak
ayarlayin
"Mutlak deger enko- Hiperface® sinyallerinde bir saglama |Cikis kat S!stem_k|||t|| . Hazir=0
15 deri" hatasi toplami hatasi var. inhibit Sistemin yeniden Ariza=0
’ baslatiimasi
+ Iz sinyallerinin kablola-
Enkoderin mutlak pozisyonu aksin masini kontrol edin
01 artimsal pozisyonu ile sanié/ede bir * Ariza kaynaklarini
karsilastiriliyor (Hiperface™ para- kontrol edin
metre kanali Uzerinden). « Enkoderi degistirin
«  Karti degistirin
Bu enkoderin kullanilip kul-
. 02 Enkoder tipi bilinmiyor lanilamayacagini kontrol
Ana cihaz enkoder edin
———girisi
ging Enkoder tip plakasi bilgileri bozuk Enkoderi degistirin
03 Enkoder Ureticisinin veri alani araligi
tzerinden BlockCheck toplami yanls.
. ® oo + Kablolamayi ve ariza
Hiperface™ enkoder r)atei b||d_|r|yor. kaynaklarini kontrol
32 - Hata kodunun yapisi: [gosterilen edin
67 deger] — 32. Bu hata kodu enkoder
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Kod

Hata

Mesaj

Alt
hata
kodu

Kod

Hata

Neden

Yanit?)

Sistem durumu
Onlem
Reset tipi

Dijital cikiglar
mesajl1

Ana cihaz enkoder

girisi

256

257

+ S8l enkoder: Gerilim besleme-
sinde (12 V) gerilim kesintisi

» SSl enkoder hatayi bildirmek igin
SSI protokoliinde bir hata biti
veriyor

SSI enkoder: Cevrim veya veri hat-
tinda kesinti

SSI enkoderin gerilim
beslemesini kontrol
edin

SSI enkoderin ayarlari-
ni kontrol edin (hata
biti)

Kablolamayi kontrol
edin

Ariza kaynaklarini
kontrol edin

Enkoderi degistirin

Kablolamayi kontrol
edin

Besleme gerilimi de
dahil, nza kaynaklarini
kontrol edin

Motoru devreye alma
parametrelerini kontrol
edin

Enkoderi degistirin

258

SSI enkoder: Konum tolerans bandi
diginda

Ariza kaynaklarini
kontrol edin (1s1k huz-
mesinde kesinti, reflek-
tor, veri hatlar vb.)
Motoru devreye alma
parametrelerini kontrol
edin

259

SSI enkoder: SSI gevrim sirasi hiz
tarama araliklarina yanlis

SSI gevrim frekansini
yukseltin

Motoru devreye alma
parametrelerini kontrol
edin

260

SSI enkoder: Hata maskesi tizerin-
den kullanici tarafindan tanimlanan
hata

SSI enkoderi hata bildi-
riyor, enkoderin teknik
bilgi féylne bakin
Motoru devreye alma
parametrelerini kontrol
edin

261

SSI enkoder: Yiksek seviye yok

Kablolamayi kontrol
edin
Enkoderi degistirin

513

EnDat enkoderdeki iz sayaci ile ham
pozisyon karsilastirmasi hatal

iz sinyallerinin kablola-
masini kontrol edin
Ariza kaynaklarini
kontrol edin

Enkoderi degistirin
Karti degistirin

514

EnDat parametre 6lgme adimlari
gecersiz

EnDat tipi enkoder
kullanilamayabilir!
Enkoderi degistirin

515

EnDat parametre ¢ozunurluliga
gecersiz

EnDat tipi enkoder
kullanilamayabilir!
Enkoderi degistirin

516

EnDat parametresi ¢oklu turu
gecersiz

EnDat tipi enkoder
kullanilamayabilir!
Enkoderi degistirin

544 -
575

EnDat enkoder hata durumu bildi-
riyor. Hat kodlari EnDat protokol
tanimlamasinda yazili EnDat hata
kodu — Alt kod — 544 veya Alt kod —
4640 veya Alt kod — 8736

Enkoderi degistirin
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Alt Sistem d
Hata hata Hata Sy Dijital gikiglar
kodu il mesaiji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
Enkoder opsiyonu 1 + Iz sinyallerinin kablola-
Enkoderin mutlak pozisyonu aksin masini kontrol edin
4097 artimsal pozisyonu ile san(g/ede bir * Ariza kaynaklarini
karsilastiriliyor (Hiperface™ para- kontrol edin
metre kanali Gzerinden). »  Enkoderi degistirin
«  Karti degistirin
4098 Enkoder tipi bilinmiyor
Enkoder tip plakasi bilgileri bozuk Enkoderi degistirin
4099 Enkoder Ureticisinin veri alani aralig
Uzerinden BlockCheck toplami yanhs.
Hiperface® enkoder hata bildiriyor. + Kablolamayi ve ariza
4128 Hata kodunun yapisi: [gosterilen kaynaklarini kontrol
— | deger] — 4128. Bu hata kodu enkoder edin
4163 |Ureticisinden 6grenilebilir. * Hata giderilemezse,
enkoderi degistirin
4352 SSI enkoder opsiyonu 1: Gerilim bes- SSI enkoderin gerilim bes-
lemesinde (12 V) gerilim kesintisi lemesini kontrol edin
4353 SSI enkoder opsiyonu1: Cevrim veya SSI enkoder baglantisini
veri hattinda kesinti kontrol edin
SSI enkoder opsiyonu 1: Konum tole- Girigimleri en aza indirin
4354
rans bandi disinda
SSI enkoder opsiyonu 1: SSI gevrim Daha yiiksek bir gevrim
4355
sirasi hiz tarama araliklarina yanhs frekansi ayarlayin
SSI enkoder opsiyonu 1: Hata
4356 maskesi lizerinden kullanici tarafin-
dan tanimlanan hata
SSI enkoder opsiyonu 1: Yiksek Opsiyon kartini veya enko-
4357 ) LA
seviye yok deri degistirin
4609 EnDat enkoderde raw-position ile
check-counter kargilastirmasi hatali
4610 Enkoderde yanlis EEPROM degerleri
4611 Enkoderde yanlis EEPROM degerleri
4612 Enkoderde yanlis EEPROM degerleri
Enkoder opsiyonu 1 EnDat enkoderi hata durumunu bildi-
4640 riyor. Hata kodunun yapisi: [gOsteri-
— |len deger] — 5640. Hata kodlarinin
4671 listesi EnDat protokol tanimlamasin-
da verilmektedir.
4672 EnDat enkoder dahili bir uyari

bildiriyor
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Alt .
Hata hata Hata Sistem durumu Dijital gikiglar
kodu Onlem 1
Reset tipi mesaji
Kod Mesaj Kod Neden Yanit?)
+ Iz sinyallerinin kablola-

Enkoderin mutlak pozisyonu aksin masini kontrol edin

8193 artimsal pozisyonu ile san(g/ede bir * Ariza kaynaklarini
karsilastiriliyor (Hiperface™ para- kontrol edin
metre kanali Gzerinden). »  Enkoderi degistirin

«  Karti degistirin

8194 Enkoder tipi bilinmiyor

Enkoder tip plakasi bilgileri bozuk Enkoderi degistirin
8195 Enkoder Ureticisinin veri alani araligi
Uzerinden BlockCheck toplami yanhs.

+ Kablolamayi ve ariza
kaynaklarini kontrol
edin

* Hata giderilemezse,
enkoderi degistirin

Hiperface® enkoder hata bildiriyor.
Hata kodunun yapisi: [gOsterilen
deger] — 8224. Bu hata kodu enkoder
Ureticisinden égrenilebilir.

8224

8259

SSI enkoder bir gerilim kesintisi
bildiriyor
8449 SSI enkoder bir tel kopmasi algiladi

8448

SSI enkoder konumu tolerans bandi
disinda

SSI enkoder SSI ¢evrim sirasi hiz Cevrim frekansini yukseltin
tarama araliklarina yanlis

SSI enkoder hata maskesi lizerinden
kullanici tarafindan tanimlanan hata

Enkoder opsiyonu 2 8450

8451

8452

SSI enkoderde yuksek seviye yok Opsiyon kartini veya enko-

8453 deri degistirin

EnDat enkoderde raw-position ile
check-counter karsilastirmasi hatali

8706 Enkoderde yanlis EEPROM degerleri
8707 Enkoderde yanlis EEPROM degerleri
8708 Enkoderde yanlis EEPROM degerleri

EnDat enkoderi hata durumunu bildi-
8736 riyor. Hata kodunun yapisi: [gosteri-
— |len deger] — 8736. Hata kodlarinin
8767 listesi EnDat protokol tanimlamasin-
da verilmektedir.

8705

EnDat enkoder dahili bir uyari

8768 |\ idiriyor
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Alt Sistem d
Hata hata Hata Istem durumu Dijital gikiglar
kodu il mesaiji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
Sistem kilitli
" " Cikis kati . . . ~ Hazir=0
16 | "Devreye alma" hatasi Devreye almada hata olustu inhibit a:tgmm yeniden baglatil Aniza = 0
01 Resolver kutup cifti sayisinin paydasi
1 degil.
Resolver kutup cifti sayisinin payi gok
02 .
yuksek
03 Resolver kutup ¢ifti sayisinin payi gok
kuglk, yani = 0.
Resolver emulasyon ¢dzunurltlugu
04 o
paydasi 1 degil
05 Resolver emilasyon ¢ozunuarlGligu
payi ¢ok kugik
Resolver emulasyon ¢dzunurltlugu
06 e
payi1 gok blyuk
07 Resolver emilasyon ¢ozunuarlGligu
pay! ikinin katlari degil
Sinls enkoderi emulasyon ¢6zinurlu-
08 ... o
1Ggu paydasi 1 degil.
09 Sinus enkoderi emilasyon ¢6zunurli-
1Ggu pay1 ¢ok kugik
Sinls enkoderi emulasyon ¢6zinurlu-
10 ... o
1Gga pay1 gok blyuk
Sinus enkoderi emulasyon ¢ézunurli-
1 .- P o
1Ggu payi ikinin katlari degil
Motor-frekans gevirici kombinasyonu Sinir degerleri kontrol edin,
100 giincel etkin sinir degerleri ile istenen test momentini ayarlayin
test momentine erisilemiyor
512 Gegersiz bir motor tipi devreye alindi
Ayarlanmis olan akim siniri aksin
513 - Lo )
maksimum akim degerini gegti
Ayarlanmig olan akim siniri motorun
514 anma miknatislama akimindan daha
kiglk
515 CFC: g-akim hesaplama faktori
gOsterilemiyor
516 izin verimeyen PWM frekansi para-
metresi ayarlanmis
"Son hiz akig tablosu" parametresi
517 > :
izin verilen alan disinda
"Son akis Id tablosu" parametresi izin
518 .
verilen alan diginda
Gegerli bir motor devreye alma ger-
519 ceklesmeden ¢ikis kati enable talep
edildi
520 Son kat enable ile motor devreye
almak mimkun degil
521 Tork siniri faktori gosterilemez (A)
522 Tork siniri faktori gosterilemez (B)
istenen akim degeri kilavuz filtresi
525 PO EA
faktorleri gosterilemiyor
526 Akim ylkselmesi sinirlandirma faktor-
leri gbsterilemiyor
527 Konum FIR filtresi enkoderin gecikme
suresini gosteremiyor
528 Hiz FIR filtresi enkoderin gecikme
suresini gésteremiyor
Termik motor denetimi 12t: hiz-tork Destek cizgilerini birbirle-
529 tanim egrisinde ayni hizda iki rine uzak tutun

destekgizgisi
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Alt .
Hata hata Hata Sistem durumu Dijital gikiglar
kodu b mesaiji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
530 Maksimum motor akimi parametresi
yanlis
Rotor konumunun taninmasi: lleriye
531 diizeltme tablosu monoton olarak
gelismez
Rotor konumunun taninmasi: CMMin Aks anma akimi motora
532 y . A i
deger ¢ok kuguk gbre cok buylk
533 Devreye alinan motor igin rotor
konumu tanimina izin vermeyin
534 FCB 25 i¢in PWM frekansi 8kHz PWM frekansini 8 kHz
olmahdir olarak ayarlayin
535 TMU-Init indeksi verilmedi TMU-Init indeksini
ayaralayin
Cihazin anma akiminin NV bellek
1024 parametresi akim 6lgiim araliginin
NV bellek parametresinden daha
biyuk
Akim 6lgme araliginin NV bellek
1025 .
parametresi sifir
Akim 6lgme araliginin NV bellek
1026 f
parametresi sifir
Akim élgme araliginin NV bellek
1027 f o
parametresi ¢ok buyuk
1028 Hizin sistem sinirlari mdmkdin olan
maks. hizdan daha buyuk
1029 Hizin uygulama sinirlari mimkin
olan maks. hizdan daha bulyuk
Son kat sicakhgi igin gecgersiz bir
1030 P
sensor tipi ayarlandi
CFC: Senkron motorlarda motor
1031 'enkoderi olarak mutlak deder enko-
deri kullanilmadi.
CFC: Senkron motorlarda motor
1032 enkoderi olarak mutlak deger
enkoderi kullaniimadi
"Tasma sayagsiz" pozisyon tespit . o
1033 modunda pozisyon araligi disina Hargk_et YOIU _prolelendlr
mesini dizeltin
cikild
FCB cift slirlici: Fark hatasi pence-
1034 resi ayar "normal" fark hatasi pence-
resinden daha kiiglik olmamalidir
FCB ift slirlici: Fark hatasi pence-
1035 resi ayar esiginden daha kuguk
olmamalidir
1036 Modulo referans kaymasi modulo Devreye almayi hatasiz
sinirt disinda olarak gergeklestirin
1037 Yazilimin pozisyon degerleri; limit
anahtarlar ters, pozitif < negatif
Enkoder sistemi: Enkoder emdilas- + Devreye alin
1038 Yonu icin payda faktoru (sistem birimi) « Pay faktorinu (sistem
pay faktérlinde esit veya daha buyik birimi) buydltin
(sistem birimi)
Enkoder opsiyonu 1 ayarlanmis olan Enkoder XGS11A'da galig-
1039 PN L
enkoder tipini degerlendiremiyor tinlmahdir
Enkoder opsiyonu 2 ayarlanmis olan iigili opsiyon kartini kullanin
1040 enkoder tipini degerlendiremiyor veya istenen enkoderi
dogru donanima baglayin.
Cihaz veya opsiyon ayarlanmis olan iigili opsiyon kartini kullanin
1041 enkoder tipini degerlendiremiyor veya istenen enkoderi
dogru donanima baglayin.
1042 Komutasyon yok FCB25 komutasyon

ayarlayin
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Hata hata Hata B eg‘l I Dijital gikiglar
kodu Ll mesaiji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
1043 Senkron motorda durma akimina izin Durma akimi fonksiyonunu
verilmez kapatin
Dahili hesaplama I N Cikis kati | Sistem beklemede Hazir =1
17 hatasi (traps) CPU dahili bir hata tespit etti inhibit Sicak baglatma Ariza =0
- . . Sistem kilitli —
18  Dahili yazihm hatasi YaZ|_I|md_a 1zIn verilmeyen bir durum .C'k.'$. kat Sistemin yeniden Hazir _ 0
tespit edildi. inhibit Ariza=0
baslatiimasi
Sistem Kilitli _
19 |islem veri hatasi islem verileri anlamli degil .C'k.'§. katl Sistemin yeniden Hazir _ 0
inhibit Ariza=0
baslatiimasi
islem verileri: Negatif maks. tork
01 L
verildi
02 Islem verileri: Pozitif maks. tork verildi
islem verileri: Negatif motor tork siniri
03 L
verildi
04 islem verileri: Negatif rejeneratif tork
siniri verildi
islem verileri: Calisma bélgesi 1 igin
05 :
tork siniri negatif
06 islem verileri: Calisma bélgesi 2 igin
tork siniri negatif
islem verileri: Calisma bélgesi 3 igin
07 :
tork siniri negatif
08 islem verileri: Calisma bélgesi 4 igin
tork siniri negatif
Tork kontrolli: Maksimum hiz <
09 -
Minimum hiz
10 Pozisyon kontrolii: Maksimum hiz
degeri<0
11 Pozisyon kontroli: Maksimum hiz <0
12 Pozisyon kontroli: Minimum hiz > 0
13 Islem verileri: Negatif ivme girin
14 islem verileri: Negatif yavaglama
verin
15 Islem verileri: Negatif sarsinti verin
FCB numarasi ve FCB instance
16 )
kombinasyonu yok
Hedef pozisyon limit anahtar araligi
17
disinda
Fren testindeki test momenti sistem Test momentini sistem sini-
18 'sininndan daha biyuk. rindan daha az olarak
ayarlayin
19 iglem verileri: Negatif hiz siniri Pozitif hiz sinin girin
Son kat etkin durumda parametre seti islem verileri (izerinden veri
degistirme talep edildi. seti degistirmeyi etkinlestir-
20 meden 6nce, son kati kapa-
tin (FCBO1 secin veya
etkinlestirme = 0)
Hedef veya Kaynak secimi izin verilen Hedef ve Kaynak secimleri
21 aralik diginda gecerli tablo indeksleri
olmalidir
FCB 09: Uygulayici biriminde girilen Modulo alt tagsmasi ile
hedef ayarlanmis olan Modulo araligi Modulo ust tagsmasini kulla-
30 diginda nilan hareket araligina
uydurun / Hedefleri aktif
Modulo araligi igerisinde
kalacak sekilde segin.
FCB 09: Uygulayici birimindeki hedef Pozisyon uygulayici birimi
31 SYS birimlerinde bir hedef tagsmasina ¢OzUnUrligunu yikseltin

sebep oluyor
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Hata hata Hata B eg‘l I Dijital gikiglar
kodu Ll mesaiji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
FCB 09: Modulo alt tagma >= Modulo Modulo alt tagsma ve
32 Usttasma Modulo ust tagma degerle-
rini birbirleriyle degistirin
33 FCB 09: Mutlak hedef pozisyon talep Konum enkoderi igin refe-
edildi, fakat referanslanmadi. rans hareket gerceklestirin
FCB 09: Hizlanma veya yavaslama Lokal istenen deger, uygu-
34 SININ= 0 aktarildi lama sinirlari, sistem sinir-
lari, aktarilan islem verileri
kontrol edilmelidir
20 Elektronik kam kayma Elektronik kam modunda verilen Cikis kati | Sistem beklemede Hazir=1
hatasi kayma hatasi siniri agildi inhibit Sicak baglatma Ariza=0
01 CAM: Elektronik kam kayma hatasi
21 Cift strtct kayma Cift sirtici modu "Engel"de verilen | Cikis kati | Sistem beklemede Hazir =1
hatasi kayma hatasi siniri agildi inhibit Sicak baslatma Ariza=0
01 FCB cift siricu: Ayar fazinda kayma
hatasi
02 FCB ¢ift sirici: Normal isletmede
kayma hatasi
"Gegici olmayan para- Gegici olmayan parametre bellegine |Cikis kati S!stem'k|l|tl| . Hazir =0
25 A o ) PG R Sistemin yeniden _
metre belledi" hatasi erisimde bir hata tespit edildi inhibit Ariza=0
baslatiimasi
01 NV-bellegi adres erigimi
02 NV-bellegi calisma siiresi hatasi
(MemoryDevice)
Gegici olmayan bellekten veri oku-
03 nurken hata olustu. Bir tanim veya
saglama toplami hatali oldugundan,
veriler kullanilamiyor.
Bellek sisteminde baslangi¢ duru-
04 .
muna getirme hatasi.
05 Sabit deger belleginde gegersiz veri
var.
Sabit deger belleginde baska bir
06 cihazdan uyumlu olmayan veriler var
(degistirilebilen veri belleklerinde)
07 NV bellek sisteminde baslangi¢ duru-
muna getirme hatasi.
08 NV bellek sisteminde dahili hata
09 NV bellek sisteminde JFLASH hatasi
10 NV-bellegi FLASH modilii hatasi
Acil stop
26 "Harici klemens" Dijital giris klemensi lizerinden bir yavaslama- Sistem beklemede Hazir =1
hatasi hata bildirildi. st ile durma |Sicak baglatma Ariza=0
(D), (P)
01 Harici klemens hatasi
Limit anahtarlarin biri veya ikisi prog- Acil sto
A " ramlanmig olan giris klemenslerinde P Sistem beklemede Hazir =1
27 Limit anahtar" hatasi . . . yavaglama- _
veya kontrol kelimesinde tespit sl ile durma Sicak baglatma Ariza=0
edilemiyor
Tel kopmasi veya her iki limit anahtar
01
da yok
02 Limit anahtar degistiriimis
Acil stop
28 "Fieldbus timeout" islem verileri iletisimi kesildi yavaglama- Sistem beklemede Hazir =1
suresi § § sl ile durma | Sicak baglatma Ariza=0
(D), (P)
01 Fieldbus timeout hatasi
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kodu LUl mesaji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
Acil stop
29 "HW limit anahtara eri- Pozisyonlandirmada donanim limit ~ yavaslama- |Sistem beklemede Hazir =1
sildi" hatasi anahtarina erisildi sl ile durma | Sicak baglatma Ariza=0
(D), (P)
01 Sag limit anahtara erigildi
02 Sol limit anahtara erigildi
30 "Yavaslama timeout" Sirlcl 6ngorilen yavaslama suresi | Cikis kati | Sistem beklemede Hazir=1
hatasi icerisinde durmadi inhibit Sicak baslatma Ariza=0
01 Stop rampasinda slre asimi
02 Uygulama sinirinda durmada zaman
asimi
03 Sistem sinirinda durmada zaman
asimi
04 Acil Stop rampasinda siire asimi
Sarlicinin asin sicaklik sensori
"Motor sicaklik koru- Py "Yanit yok" Hazir =1
31 mas! TE/TH" hatas gKTY/TF/'I_'H)_ motoru korumak igin ), (P) Yanit yok Ariza = 1
evreye girdi
01 Motor sicaklik sensériinde tel kop-
masi tespit edildi
Motor sicaklik sensoériinde kisa devre
02 R
tespit edildi
03 Motor asiri sicaklik KTY'si
Motorda asiri sicaklik (senkron motor
04 -
modeli)
05 Motorda asin sicakhk (TF/TH)
06 Motor asiri sicakligi 12t modeli
"GKM boot timeout" Glg kaynagi modili (GKM) hentiz  Cikis kati S!stem_k|||t|| . Hazir=0
33 hatasi hazir degil veya artik hazir degil inhibit Sistemin yeniden Ariza=0
’ baslatiimasi
01 Gug kaynagdi modulu ile boot senkro-
nizasyonu hatasi
"Senkron surls Senkron galigtirmada 6nceden belir- . _
36 | kayma mesafesi" tilen, izin verilen maksimum bir .C'k.'§. kati | Sistem beklemede Ha2|r: 1
) inhibit Sicak baslatma Ariza=0
hatasi kayma mesafesi asild.
01 FCB senkron galisma: Kayma hatasi
"System-Watchdog" Bilgisayardaki dahili Watchdog- Cikis kati . - Hazir=0
37 hatasi Timer'da zaman asimi inhibit Sistem kilitli / CPU reset Ariza=0
Uygulama
Teknoloji fonksiyon- . .. . sinirlarinda |Sistem beklemede Hazir=1
38 lar" hatasi Bir teknoloji fonksiyonunda hata kapanma |Sicak baglatma Ariza=0
P)
01 Kam islevi: Negatif kenar < pozitif
kenar anahtarlama noktasi girildi
02 Kam iglevi: Anahtarlama noktasi igle-
mede komut tagsmasi
03 Cam: Flow Control blogunun tipi
yanlis
04 Cam: Flow Table blogunun tipi yanlis
05 Cam: ProfGen blogunun tipi yanhs
06 Cam: Derivate Gen. blogunun tipi
yanlig
07 Cam: Motor Mgmt. blogunun tipi
yanlis
Cam: Flow Control blogu versiyonu
08 h ;
bellenimden daha yeni
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09 Cam: Flow Table blogu versiyonu bel-
lenimden daha yeni

Cam: ProfDGen blogu versiyonu bel-

10 lenimden daha yeni

Cam: Derivate Gen. blogu versiyonu
11 . )
bellenimden daha yeni

Cam: Motor Mgmt. blogu versiyonu
bellenimden daha yeni

13 Cam: Cam Flow Tablosu blogu bas-
lama adresi DDB dahilinde degil

Cam: matematiksel egrinin paydasi
Sifir olmamahdir

Cam: baslama egrisinin tipine izin
verilmez

16 Cam: bu egri tipine izin verilmez

Cam: matem. egrinin uzunlugu 2'den
biyik olmalidir

Cam: destek noktalari ile tanimlanan
18 egrinin master ¢evrimi sifirdan blyuk
olmalidir

19 Cam: bir aktarim islevleri (transfer
functions) sirasina izin verilmez

Cam: SpeedControl'a aktarim iglevleri
sirasina izin verilmez

21 Cam: SpeedControl mate. egrisi sira-
sina izin veriimez

Cam: SpeedControl mutl. konum kon-
trolli sirasina izin verilmez

23 Cam: SpeedControl rél. konum kon-
troli sirasina izin verilmez

12

14

15

17

20

22

Cam: Baglama egrisi numarasi

24 negatif (baslatiimamis)

35 Cam: negatif bir egri numarasina izin
verilmez (baslatiimamig)

26 Cam: mate. egri negatif bir baslangi¢

adresine izin veriimez (baslatiimamis)
28 Cam: izin verilmeyen baslatma modu

29 Cam: izin verilmeyen kalan yol
dizeltme modu

Cam: Cam_ProfGen blogu baglama
adresi DDB dahilinde degil

31 Cam: Cam1 blogu baslama adresi
DDB dahilinde degil

Cam: Cam1 Master Source adresi
DDB dahilinde degil

33 Cam: Cam2 blogu baslama adresi
DDB dahilinde degil

Cam: Cam2 Master Source adresi

30

32

34 DDB dahilinde degil

35 Cam: Cam3 blogu baslama adresi
DDB dahilinde degil

36 Cam: Cam3 Master Source adresi
DDB dahilinde degil

37 Cam: Cam_DerivateGen blogu bas-
lama adresi DDB dahilinde degil

38 Cam: Derivate Generator Source

adresi DDB dahilinde degil
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kodu il mesaiji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
39 Cam: Motor Management blogu bas-
lama adresi DDB dahilinde degil
40 Cam: Motor Management Y-Source
adresi DDB dahilinde degil
M Cam: Motor Management V-Source
adresi DDB dahilinde degil
42 Cam: Motor Management A-Source
adresi DDB dahilinde degil
43 Cam: Motor Management MVorst-
Source adresi DDB dahilinde degil
44 Cam: Motor Management JRel-
Source adresi DDB dahilinde degil
Cam: Motor Management JRelNa-
45 chPhi-Source adresi DDB dahilinde
degil
46 Cam: Matem. egrinin uzunlugu 3'ten
blyuk olmalidir
Cam: izin verilmeyen Motor-Manage-
47
ment modu
Cam: izin verilmeyen CAM-Prof-Gen
48
baslatma modu
50 PositionSetpointGen: istenen deger
hesaplamasi kapali
51 PositionSetpointGen: veri yapisi DDB
sinirt disinda
52 | PositionSetpointGen: tipi yanhs
53 PositionSetpointGen: DDB versiyonu
bellenim versiyonundan daha ylkse
54 EGear: konuma bagli senkronizas-
yonda master gevrim sifir olmamalidir
EGear: konuma bagl senkronizas-
55 -
yonda slave gevrim sifir olmamahdir
56 EGear: zamana bagl senkronizasyon
parametreleri gegersiz
PositionSetpointGen: filtre stresi sinir
57 N
degerler disinda
58 PositionSetpointGen: slave katsayisi
sifir
59 EGear: Parametre etkin degil
60 EGear: tipi yanlis
61 EGear: DDB versiyonu bellenim ver-
siyonundan daha yiikse
PositionSetpointGen: ModuloMin >=
62 ModuloMaks veya bir parametre sinir
degerler disinda
63 PositionSetpointGen: pozisyon kay-
nagi DDB disinda
80 Pozisyon kaynagi DDB disinda
VEncoder: veri yapisi DDB siniri
100
disinda
101 VEncoder: tipi yanlis
VEncoder: DDB versiyonu bellenim
102 h -
versiyonundan daha yiikse
103 VEncoder: rampa parametreleri
gecersiz
104 |VEncoder: bélen sifir
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Alt
Hata hata Hata Sistem durumu

kodu Onlem
Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit? eset tipi

VEncoder: ModuloMin >=
ModuloMaks

VEncoder: Hedef izin verilen araligin
disinda

VEncoder: Positionlni izin verilen ara-
likta degil

108 VEncoder: izin veriimeyen mod

Dijital cikiglar
mesajl1

105

10

(=]

107

VEncoder: Speed ¢ok blyuk oldugun-
109 dan, ModuloValue 500us adimlarla

asiliyor

VEncoder: maks. Velocity, maks. Jerk
110 parametreleri izin verilen aralikta
degil
DataRecord: veri yapisi DDB siniri
disinda

121 DataRecord: tipi yanhs

DataRecord: DDB versiyonu bel-
122 . ) .
lenim versiyonundan daha yikse

120

DataRecord: enterpolasyon suresi
sinir degerler diginda

DataRecord: ModuloMin >= Modulo-
124 Maks veya bir parametre sinir deger-
ler disinda

DataRecord: pozisyon kaynagi DDB
disinda

DataRecord: kesilme kaynagi
126 "kesilme bekleniyor" konumuna

degisti

DataRecord: kesilme seviyesi
127 "kesilme bekleniyor" konumuna

degisti

DataRecord: PositionHariciSource
128 DDB disinda veya izin verilen bir
Indeks degil
DataBuffer: veri yapisi DDB siniri
disinda

141 DataBuffer: tipi yanhs

DataBuffer: DDB versiyonu bellenim
142 ; ]
versiyonundan daha yikse

123

125

140

SystemData: veri yapisi DDB siniri
disinda

161 SystemData: tipi yanhs

SystemData: DDB versiyonu bellenim

162 ; >
versiyonundan daha yikse

180 EventControl: tipi yanlis

EventControl: DDB versiyonu bel-

lenim versiyonundan daha yikse

EventControl: ModuloMin >= Modulo-
182 Maks veya bir parametre sinir deger-
ler disinda

183 EventControl: kaynak DDB diginda

184 CAM-Controller: DDB yapisinin uzun-
lugu gecersiz

CAM-Controller: DDB yapisinin tipi

gecersiz

CAM-Controller: DDB yapisinin
versiyonu gegersiz

160

181

185

186
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Alt .
Hata hata Hata Sistem durumu Dijital gikiglar
kodu Onlen_l . mesaji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
187 CAM-Controller: veri kaynagi
gegersiz
188 CAM-Controller: kam referansi
gegersiz
189 CAM-Controller: kam verileri gegersiz
190 CAM-Controller: iz hatasi
" " Cikis kati . _
39  Referans siriis Referans siriiste bir hata olustu ~inhibit (D),  SiStem beklemede Hazir = 1
hatasi (P) Sicak baglatma Ariza=0
01 FCB Referans surls: Sifir darbeleri
aramada zaman agimi
FCB Referans suris: Donanim limit
02 o
anahtari referans kam 6niinde
FCB Referans siirlis: Donanim limit
03 anahtari ve referans kam ayni hizada
degil
04 FCB Referans sturis: Tip 0 i¢in TP'ye
referansla secilmelidir
06 Limit anahtar/referans kam 6ncesi Limit anahtari/referans
sabit stop kami kaydirin veya agin
Limit anahtar/referans kam ayni Limit anahtar/referans kami
07 hizada degil/sabit stop ile Ust Uste ayni hizada veya sabit stop
ile Ust Uste ayarlayin.
"Single-Turn mutlak konumu" refe- Referans ofseti 1 enkoder
08 rans ofseti 1 enkoder turundan daha devrinden daha kuiguk
kiicuk olmahdir olarak ayarlayin
99 FCB Referans siris: Referans suriis
tipi hareket esnasinda degistirildi
"Boot synchroniza- Bir opsiyon karti ile senkronizasyon |Cikis kati S!stem_k|||t|| . Hazir=0
40 tion" hatasi dogru olarak yapilamadi inhibit Sistemin yeniden Ariza=0
baslatiimasi
01 Opsiyon bus hazir degil veya opsiyon
karti hatasi
Opsiyonla Boot senkronizasyonunda
02 zaman asimi veya opsiyon karti
hatasi
03 NG-DPRAM opsiyonu igin yeni boot
senkronizasyonu gerekli
Opsiyonla Boot senkronizasyonunda Opsiyon bus baglantisini
04 zaman asimi veya enkoder opsiyon kontrol edin
karti hatasi
"Opsiyona Watchdog- Ana bilgisayarla opsiyon karti bilgisa- | Cikis kati S!stem_k|||t|| . Hazir=0
4“1 Timer" hatasi yari arasindaki iletisim koptu inhibit Sistemin yeniden Ariza =0
baslatiimasi
Opsiyon bus lzerindeki burst bir tekli
01 = -
erisimle kesildi
Toplam ¢ok fazla opsiyon veya bir
02 . -
tipte cok fazla opsiyon
Opsiyon alt sistemi kaynak yonetimi
03
hatasi
04 Bir opsiyon siriciide hata
05 izin verilmeyen Burst uzunlugu
Adres segme anahtari 0'a ayarlan- Adres se¢gme anahtarini
06 mis bir opsiyon bulundu opsiyon karti slotuna gére
ayarlayin
Ayni segme anahtari adresine sahip Adres segme anahtarini
07 opsiyon karti slotuna gére

iki opsiyon bulundu

ayarlayin
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Alt Sistem d
Hata hata Hata B eg‘l I Dijital gikiglar
kodu LUl mesaji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
XIA11A opsiyonunu
08 CRC-hatasi XIA11A degistirin
09  XIA11A'da Watchdog tetiklendi XIA11A opsiyonunu
degistirin
10 Sozde XIA11A System-Tick gevrimi Gelistiriciye haber verin
ihlali
11 SERR opsiyon bus Uzerinde Opsiyonu degistirin
Opsiyon XFP11A uzerinde 5-Volt
12
Reset
. Opsiyonu veya opsiyonun
13 CP923X'te Watchdog hatasi bellenimini degistirin
14 Opsiyona erigsimde timeout Opsiyonu degistirin
15 Nedeni tespit edilemeyen bir Interrupt
hatasi
18 Opsiyon bus lizerinde hata Opsiyon kartini kontrol edin
(olasilikla arizal)
19 Opsiyon bus baglantisindan hata Hatayi bellenime bildirin
bildirimi
21 belirli bir bekeleme siiresi igerisinde
senkr. sinyali yok
Senk. periyodu ana periyoda tam
22 S )
sayili olarak bdlinemiyor
23 Senkr./ana periyod oranina izin
verilmez
Senkr. periyodu suresi izin verilen
24
aralk diginda
25 Timer kaydi yazma araliginda timer
tagsmasi
26 EncEmu ile Count Timer arasindaki
iligki kayboldu
27 Hiz cok ylksek (maks. sayi asildi)
1zin verilmeyen parametreler (Emu
28 kaynagi, Emu histerisi, Emu
¢Ozunurliltgua)
Faz kontrolérii istenen deger
29
sinirinda
30 Yakalama yok
2 Enkoder opsiyonu 1 veya 2: XC161 XGH / XGS'yi degistirin
dahili flash CRC hatasi
32 Maksimum agi farki agildi
33 XGS/XGH Opsiyon 1: konum modu Opsiyonun bellenim
desteklenmez glincellestirmesi
34 XGS/XGH Opsiyon 2: konum modu Opsiyonun bellenim
desteklenmez guncellestirmesi
Pozisyonlandirmada 6nceden belir-
tilen, izin verilen maksimum bir
kayma mesafesi asild.
»  Devir enkoderi yanhs baglanmis
42 "Pozisyonlandirmada *  Hizlanma rampalari ¢ok kisa Cikis kati | Sistem beklemede Hazir =1
kayma hatas!" * Pozisyon kontroliiniin P-orani ¢gok |inhibit Sicak baglatma Ariza=0
az
*  Devir kontrolUiniin parametresi
yanlig
* Aratoleransi degeri ¢cok kiguk
01 FCB Pozisyonlandirma ofset hatasi
02 FCB adim adim ¢al. kayma hatasi
03 FCB Standart kayma hatasi
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Alt .
Hata hata Hata Sistem durumu Dijital gikiglar
kodu Onlen_l . mesaji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
"Remote timeout" Seri arabirim Uzerinden kontrolde bir Uygulama Sistem beklemede Hazir =1
43 i~ sinirlarinda -
hatasi kesinti olustu k Sicak baglatma Ariza=0
apanma
01 FCB Adim adim galistirma: Yon kon-
troliinde iletisim zamanagimi
02 Guvenli parametre iletigimi igin 1. Cihaz baglantisini kontrol
Watchdog etkinlestirildi, fakat vak- edin 2. Watchdog timeout
tinde yeniden tetiklenmedi. (Cihaz suresini uzatin (maks. 500
baglantisi yavas veya hi¢ yok) msn) 3. Kontrol bilgisayari-
nin kullanimini azaltin, ek
programlari kapatin, rn.
kullaniimayan Motionstudio-
Plugin'leri kapatin.
" " A . Cikis kati | Sistem beklemede Hazir =1
44 "Ixt kullanim" hatasi Frekans geviricide asin yiklenme inhibit Sicak baslatma Ariza = 0
01 Ixt akim siniri gerekli d-akimindan
daha kiigik
02 Cip sicakhgi farki siniri asildi
03 Cip sicakhgi siniri asild
04 Elek./mekanik kullanim siniri asildi
05 Sensodrde kisa devre tespit edildi
06 Motor akimi siniri asildi
"Sistemi baslangic . . . _
45 durumuna getirme" Sistemi baslangi¢ durumuna getirme .C'k.'§. kati Sistem kilitli / CPU reset Hazir - 0
hatasi inhibit Ariza=0
hatasi
Olgiilen akim ofset degerleri izin
01 A 9
verilen sinir degerler disinda
02 Bellenimde CRC olusturmada hata
var
03 RAM testi esnasinda veri yolu hatasi
RAM testi esnasinda adres yolu
04
hatasi
05 RAM testinde bellek hiicresi hatasi
20 Gincel bellenimin FPGA versiyonu BSP veya bellenimi
yanlig yeniden yikleyin
Acil stop
46 Timeout SBUS #2 SBUS#?2 iizerinden iletisim kesildi ya_vaslama- Sistem beklemede Hazwi 1
hatasi sl ile durma |Sicak baglatma Ariza=0
[P]
01 Timeout CANopen, CAN2: Kontrol
kesintisi, kablo kopmasi
24 V beslenme geri- Cikis kati Sistem kilti Hazir=0
50 .. 24 V besleme geriliminde hata var R Sistemin yeniden _
limi hatasi inhibit Ariza=0
baslatiimasi
01 24V sinyalleri hatali veya anahtarla- DC 24 V gii¢ kaynaginin
mali sebeke moduli hatal kontroll
04 Dahili AD konvertori: Donusturilmedi
Acil stop
51 "Yazihm limitanahtar” Pozisyonlandirmada bir yazilim limit |yavaslama- |Sistem beklemede Hazir =1
hatasi salterine erisildi st ile durma |Sicak baglatma Ariza=0
(D), (P)
01 ' Sag yazihm limit anahtarina erisildi
02 Sol yazilim limit anahtarina erisildi
Code-RAM veya Resolver-DSP'de Cikis kati Sistem kilitli Hazir = 0
53 |"CRC-Flash" hatasi flash program kodlari kontrol edilirken |~ . $ Sistemin yeniden _
: inhibit Ariza=0
bir CRC hatasi olustu. baslatiimasi
01 "Initial BootLoader" flash EEPROM
bélimiinde bir CRC32 hatasi olustu
02 "Initial BootLoader" flash EEPROM
bélimiinde bir CRC32 hatasi olustu
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Alt Sistem d
Hata '?a;a Hata S nem Dijital gikislar
odu i
. 2) Reset tipi mesajl
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
03 "DSP-Firmware" flash EEPROM
bélimiinde bir CRC32 hatasi olustu
04 Flash EEPROM'dan kopyalandiktan
sonra Code-RAM'da (bellenim)
CRC32 hatasi
05 Calisma esnasinda kontrol devam
ederken Code-RAM (bellenim)
CRC32 hatasi
06 Bir yazilm veya Watchdog reset son-
rasi Code-RAM'da (bellenim) CRC32
hatasi (Code inconsistency duru-
munda CPU Error tetiklendi)
07 Code-RAM'da (bellenim) CRC32
hatasi: Ayni bellek hiicresinin tekrar
tekrar okunmasi farkli verilerle
sonuglandi
09 BootLoaderPackage'de diizeltilebilen
Bit hatasi tespit edildi
10 BoardSupportPackage'de diizeltilebi-
len Bit hatasi tespit edildi
11 Bellenimde dizeltilebilen Bit hatasi
tespit edildi
"FPGA Configuration" - " Cikis kati . - Hazir=0
55 hatasi Mantik modiliinde (FPGA) dahili hata inhibit Sistem kilitli / CPU reset Ariza = 0
56 "Harici RAM" hatasi Harici RAM modiiliinde dahili hata &K1 K81 istem kilitli / CPU reset | H32! =0
inhibit Ariza=0
01 Asenkron DRAM read&write check
error
Asenkron Burst RAM read&write
02
check error
03 Senkron Burst RAM read check error
(Burst mode failure)
04 FRAM hatasi
FRAM Tutarlilik Yoénetimi hatasi tespit
05 M
edildi
Sistem kilitli _
57 |"TTL enkoder" hatasi "TTL enkoderi" hatasi i(rilrlm(ilt?itkatl Sistemin yeniden :ﬁig; 8
baslatiimasi
01 TTL enkoder: Tel kopmasi
02 TTL enkoder: Emulasyon hatasi
(hiz ok ylksek)
03 TTL enkoder: Senkronizasyon sinyali
suresi gegersiz
04 TTL enkoder: Senkronizasyon sinyali
yok
TTL enkoder: DSP'de yanlis para-
05 )
metre belirleme
06 TTL enkoder: AD konvertori girisinde
asiri kumanda
07 TTL enkoder: PLL baslangi¢ duru-
muna getirilemedi
08 TTL enkoder: Data flash (X flash)
Uzerinden CRC hatasi
09 TTL enkoder: Boot-Flash (B flash)
tizerinden CRC hatasi
10 TTL enkoder: Program flash (P flash)
Uzerinden CRC hatasi
1 TTL enkoder: DSP Watch-Dog
tetiklendi
12 TTL enkoder: DSP'de gegersiz bir
talimat var
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kodu b mesaiji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
13 TTL enkoder: DSP'de beklenmedin
bir kesinti olustu
14 TTL enkoder: DSP'de yazilim kesin-
tisi olustu
15 TTL enkoder: DSP'de Hardware-
Stack Overflow
16 TTL enkoder: DSP'de ONCE-Trap
17 TTL enkoder: DSP'de A kesintisi
olustu
18 TTL enkoder: DSP'de B kesintisi
olustu
19 TTL enkoder: Kalibrasyon esnasinda
izin verilmeyen bir aci mevcut
20 TTL enkoder: Kalibrasyon esnasinda
flash silinirken hata olustu
21 TTL enkoder: Programlama esna-
sinda flash silinirken hata olustu
TTL enkoder: Kalibrasyon esnasinda
22
flash onaylanirken hata olustu
TTL enkoder: Resolver degerlendir-
23 S : ;
mesi kalibre edilmedi
TTL enkoder: PLL galisma esnasinda
24 .. )
kilitlendi
TTL enkoder: DSP baslama fazi izin
256 - Lo e
verilen sire igerisinde tamamlanmadi
TTL enkoder: DSP hazir bildirimi izin
257 - Lo T
verilen sure i¢erisinde tamamlanmadi
* Bu hata derhal olu-
sursa, kablolamayi
kontrol edin
512 Temel cihaz enkoderi: TTL enkoder: * Hata arada sirada olu-
Genlik kontrolliinde hata olustu sursa, ariza kaynagini
kontrol edin
« Enkoderi degistirin
«  Karti degistirin
513 Temel cihaz enkoderi: TTL enkoder: SEW-EURODRIVE migste-
EPLD hata mesaiji veriyor ri servisine daniginiz.
Temel cihaz enkoderi: TTL enkoder: Sistemin pay ve payda
514 Bolme tagmasi gergek hiz sinirlandi- degerlerini dogru olarak
rilarak 6nlendi. ayarlayin
TTL enkoder opsiyonu 1: Genlik kon-
4608 -
troliinde hata
4609 TTL gnkoder opsiyonu 1: EPLD hata
mesaj|
TTL enkoder opsiyonu 1: Bélme tas-
4610 masi gergek hiz sinirlandirilarak
onlendi
TTL enkoder opsiyonu 2: Genlik kon-
8704 -
troliinde hata
8705 TTL gnkoder opsiyonu 2: EPLD hata
mesajl
TTL enkoder opsiyonu 2: Bélme tas-
8706 masi gercek hiz sinirlandirilarak
onlendi
"Sinlis-KosinUls enko- Sinus-kosinis enkoderi degerlen- Cikis kati S!stem_k|||t|| . Hazir=0
58 deri" hatasi dirme hatasi inhibit Sistemin yeniden Ariza=0
baslatiimasi
Sinls/Kosinlus enkoderi: Tel kopmasi
01 A
tespit edildi
02 Sinus/Kosinuls enkoderi: Emiilasyon
hatasi (hiz ¢cok yuksek)

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®

209



\ _/ :
\ /
6 e < lgletme

- = Aks moduli MXA'daki igsletme gdstergeleri ve hatalar
Alt .
Hata hata Hata Sistem durumu Dijital gikiglar
kodu Onlem 1
Reset tipi mesaji
Kod Mesaj Kod Neden Yanit?)
03 Sinus-Kosinus enkoderi: Senkroni-

zasyon sinyali suresi gegersiz
Sinls-Kosinus enkoderi: Senkroni-

04 . -
zasyon sinyali yok

05 Sinus-Kosinus enkoderi: DSP'de yan-
lig parametre belirleme
Sinus-Kosinus enkoderi: AD konver-

06 .. .
toru girisinde asir kumanda
Sinlis-Kosinls enkoderi: PLL baglan-

07 o .
g1¢ durumuna getirilemedi

08 Sinls-Kosinus enkoderi: Data flash
(X flash) Gizerinden CRC hatasi

09 Sinls-Kosinus enkoderi: Boot-Flash
(B flash) Gizerinden CRC hatasi

10 Sinls-Kosinls enkoderi: Program
flash (P flash) Gzerinden CRC hatasi

1M Sinlis-Kosinuls enkoderi: DSP Watch-
Dog tetiklendi

12 SinUs-Kosinls enkoderi: DSP'de
gecersiz bir talimat var

13 Sinlis-Kosinus enkoderi: DSP'de bek-
lenmedin bir kesinti olustu
Sinls-Kosinls enkoderi: DSP'de

14 I
yazilim kesintisi olustu

15 Sinlis-Kosinls enkoderi: DSP'de
Hardware-Stack Overflow

16 SinUs-Kosinls enkoderi: DSP'de
ONCE-Trap
Sinls-Kosinls enkoderi: DSP'de A

17 o
kesintisi olustu

18 Sinls-Kosinus enkoderi: DSP'de B

kesintisi olustu

Sinus/Kosinuls enkoderi: Kalibrasyon
19 | esnasinda izin verilmeyen bir agi
mevcut

20 Sinus-Kosinus enkoderi: Kalibrasyon
esnasinda flash silinirken hata olustu

Sinls-Kosinls enkoderi: Program-
21 lama esnasinda flash silinirken hata
olustu

Sinls-Kosinus enkoderi: Kalibrasyon
22 | esnasinda flash onaylanirken hata
olustu

Sinls-Kosinls enkoderi: Resolver
degerlendirmesi kalibre edilmedi

Sinlis-Kosinls enkoderi: PLL calis-
24 " )
ma esnasinda kilitlendi

Sinls-Kosinus enkoderi: DSP bag-
256 lama fazi izin verilen slre igerisinde
tamamlanmadi

23

SinUs-Kosinls enkoderi: DSP hazir
257 bildirimi izin verilen siire igerisinde
tamamlanmadi

* Bu hata derhal olu-
sursa, kablolamay
kontrol edin

* Hata arada sirada olu-
sursa, ariza kaynagini
kontrol edin

«  Enkoderi degistirin

«  Karti degistirin

Temel cihaz enkoderi: Sinlis/Kosinis
512 enkoderi: Genlik kontroliinde hata
olustu
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Alt .
Hata hata Hata Sistem durumu Dijital gikiglar
kodu b mesaiji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
Temel cihaz enkoderi: Sinlis-Kosinls .
513 enkoderi: Iz sayacini baglatmak SEW-EURODRIVE miliste-
P e ri servisine daniginiz.
mimkin degil
Temel cihaz enkoderi: Sinlis/Kosinus Sistemin pay ve payda
514 enkoderi: Calisma bolgesi kontro- degerlerini dogru olarak
linde hata olustu ayarlayin
Temel cihaz enkoderi: Sinis-Kosinls Sistemin pay ve payda
515 enkoderi: B6lme tasmasi gergek hiz degerlerini dogru olarak
sinirlandirlarak 6nlendi. ayarlayin
4608 Sinls-Kosinls Enkoderi Opsiyon 1:
Genlik kontroliinde hata
Sinls-Kosinus Enkoderi Opsiyon 1:
4609 ; P o
1z sayacini baglatmak mimkin degil
4610 Sinlis-Kosinls Enkoderi Opsiyon 1:
Dértluk kontroliinde hata
Sinls-Kosinus Enkoderi Opsiyon 1:
4611 Bodlme tasmasi gergek hiz sinirlandi-
rilarak 6nlendi
8704 Sinls-Kosinus Enkoderi Opsiyon 2:
Genlik kontroliinde hata
8705 Sinus-Kosinlis Enkoderi Opsiyon 2:
1z sayacini baglatmak mimkiin degil
8706 Sinls-Kosinus Enkoderi Opsiyon 2:
Dértlik kontroliinde hata
Sinls-Kosinls Enkoderi Opsiyon 2:
8707 Bodlme tagsmasi gercek hiz sinirlandi-
rilarak 6nlendi
" S . ® . ® |Acil stop . _
Enkoder iletigimi Hiperface™ enkoder veya Hiperface Sistem beklemede Hazir =1
59 9 . - yavaglama- _
hatasi degerlendirmesi hatasi sl ile durma Sicak baglatma Ariza=0
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kodu Reset tipi mesaj|1
Kod Mesaj Kod Neden Yanit?)
Hiperface® enkoder: Calisma bolgesi »  Enkoderi ayirip seri
01 N .
kontroliinde hata olustu numarasini silin (stan-
dart giriste indeks
9807, 1/2/3,

. ® ) Opsiyon1'de Indeks
Hiperface™ enkoder: 1z agisi kaymasi 9808. 1/2/3 ve
dogru degil. Fren degistirilirken olusa- Opsiy;onZ'de indeks

02 bilir (fren degistirmek igin motor gén- 9809, 1/2/3)
derilir, enkoder yeniden ayarlanir ve . Daha’ sonra enkoderi
komute edilir). yeniden bag ayin

*+  MOVIAXIS® cihazi
yeniden baslatin
+ Kablolamayi kontrol

16 Hiperface® enkoder: Enkoder ileti- edin

simde yanit vermiyor * Enkoderi degistirin
«  Karti degistirin
Hiperface® enkoder: Tip okumada ile-

64 .G
tisim hatasi
Hiperl‘ace® enkoder: Durum okumada

128 | ©°
iletisim hatasi

192 Hiperface® enkoder: Seri numarasi
okumada iletisim hatasi
Hiperl‘ace® enkoder: Mutlak konumu

256 baslangi¢c durumuna getirmede ileti-

Temel cihaz enkoderi sim hatasi
Hiperl‘ace® enkoder: Mutlak konumu Ariza kaynaklarini ortadan

320 yeniden baslangi¢c durumuna getir- kaldirin
mede iletisim hatasi

384 Hiperl‘ace® enkoder: Mutlak konumu
kontrolde iletisim hatasi
Hiperface® enkoder: Pozisyon

448 Nt
yazmada iletisim hatasi
Hiperl‘ace® enkoder: Analog degerler

512
okunurken yanit yok

576 Hiperface® enkoder: Enkoder tip pla-
kasi sorgulanirken yanit yok
EnDat enkoder: Bir reset komutunda

1024 = ~°
iletisim hatasi
1088 EnDat enkoder: Konumu baslangic
durumuna getirmede iletisim hatasi
EnDat enkoder: Konum kontroliinde
1152 |~
iletisim hatasi
1216 EnDat enkoder: Memory Range
Select'te iletisim hatasi
EnDat enkoder: Bir parametre
1280 S
okumada iletisim hatasi
1388 EnDat enkoder: Bir parametre
yazmada iletisim hatasi
4097 Hiperl‘ace® enkoder opsiyonu 1:
Dértliik kontroliinde hata
4098 Hiperface® enkoder opsiyonu 1:
Atlama agisi kaymasi dogru degil
Hiperl‘ace® enkoder opsiyonu 1:
4112 ;T
lletisim sorgulamasinda yanit yok
4160 Hiperface® enkoder opsiyonu 1:
Opsiyon 1 Tip sorgulamasinda yanit yok
Hiperl‘ace® enkoder opsiyonu 1:
4224
Durum sorgulamasinda yanit yok
Hiperface® enkoder opsiyonu 1: Seri
4288
numarasi sorgulanirken yanit yok
Hiperl‘ace® enkoder opsiyonu 1: Bag-
4352 latma konumu sorgulanirken yanit

yok
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Aks moduli MXA'daki isletme gbstergeleri ve hatalar

Kod

Hata

Mesaj

Alt
hata
kodu

Kod

Hata

Neden

Yanit?)

Sistem durumu
Onlem
Reset tipi

Dijital cikiglar
mesajl1

— Opsiyon 1

4416

Hiperface® enkoder opsiyonu 1:
Yeniden baslatma konumu sorgula-
nirken yanit yok

4480

Hiperface® enkoder opsiyonu 1:
Pozisyon konumda olasilik kontro-
linde yanit yok

4544

Hiperface® enkoder opsiyonu 1:
Pozisyon yazilirken yanit yok

4608

Hiperl‘ace® enkoder opsiyonu 1:
Analog degerler okunurken yanit yok

iletisimi kontrol edin

4672

Hiperface® enkoder opsiyonu 1:
Enkoder tip plakasi sorgulanirken
yanit yok

iletisimi kontrol edin

5120

EnDat enkoder opsiyonu 1: Bir reset
komutunda iletisim hatasi

5184

EnDat enkoder opsiyonu 1: Konumu
baslangi¢ durumuna getirmede ileti-
sim hatasi

5248

EnDat enkoder opsiyonu 1: Konum
kontrollinde iletigim hatasi

5312

EnDat enkoder opsiyonu 1: Memory
Range Select'te iletisim hatasi

5376

EnDat enkoder opsiyonu 1: Bir para-
metre okumada iletisim hatasi

5440

EnDat enkoder opsiyonu 1: Bir para-
metre yazmada iletisim hatasi

Opsiyon 2

8193

Hiperl‘ace® enkoder opsiyonu 2:
Dértliik kontrolinde hata

8194

Hiperface® enkoder opsiyonu 2:
1z agisi kaymasi dogru degil

8208

!—Iiperl‘ace® enkoder opsiyonu 2:
lletisim sorgulamasinda yanit yok

8256

Hiperface® enkoder opsiyonu 2:
Tip sorgulamasinda yanit yok

8320

Hiperl‘ace® enkoder opsiyonu 2:
Durum sorgulamasinda yanit yok

8384

Hiperface® enkoder opsiyonu 2: Seri
numarasi sorgulanirken yanit yok

8448

Hiperl‘ace® enkoder opsiyonu 2: Bag-
latma konumu sorgulanirken yanit
yok

8512

Hiperl‘ace® enkoder opsiyonu 2:
Yeniden baglatma konumu sorgula-
nirken yanit yok

8576

Hiperl‘ace® enkoder opsiyonu 2:
Pozisyon konumda olasilik kontro-
linde yanit yok

8640

Hiperl‘ace® enkoder opsiyonu 2:
Pozisyon yazilirken yanit yok

8704

Hiperface® enkoder opsiyonu 2:
Analog degerler okunurken yanit yok

iletisimi kontrol edin

8768

Hiperl‘ace® enkoder opsiyonu 2:
Enkoder tip plakasi sorgulanirken
yanit yok

iletisimi kontrol edin

9216

EnDat enkoder opsiyonu 2: Bir reset
komutunda iletisim hatasi

9280

EnDat enkoder opsiyonu 2: Konumu
baslangi¢ durumuna getirmede ileti-
sim hatasi
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Alt Sistem d
Hata hata Hata Is %T':“e‘r‘;”m“ Dijital gikiglar
kodu Reset tipi mesaj|1
Kod Mesaj Kod Neden Yanit?)
9344 EnDat enkoder opsiyonu 2: Konum
kontrollinde iletisim hatasi
0408 EnDat enkoder opsiyonu 2: Memory
Oosivon 2 Range Select'te iletisim hatasi
psly 9472 EnDat enkoder opsiyonu 2: Bir para-
metre okumada iletisim hatasi
EnDat enkoder opsiyonu 2: Bir para-
9536 Y
metre yazmada iletigsim hatasi
" . Sistem Kilitli _
6o  DSP Communica- DSP flash hatasi Cikis katl | gictemin yeniden Hazir =0
tion" hatasi inhibit Ariza=0
baslatiimasi
01 DSP JTAG-Comm hatasi: JTAG bag-
lantisi yok
02 DSP Once-Comm hatasi: Debug

durumuna gecilemedi
DSP Once-Comm hatasi: DSP_CPU
03 bir DSP_Code'u yerine getirilirken
Debug modunda degil
DSP Once-Comm hatasi: DSP-PLL
kilittenmedi veya harici gevrim yok
DSP Flash-Info-FW hatasi: ID Code
bilinmiyor
DSP Flash-Info-FW hatasi: Dort
06 Flash araligindan biri kontrol edilirken
CRC hatasi olustu
DSP Flash-Info-FW hatasi: Tri-Core-
07 Flash bellenim versiyonunda tanin-
mayan Flash-Info versiyonu
DSP Flash-Info DSP hatasi: DSP-
08 Flash bellenim versiyonunda tanin-
mayan Flash-Info versiyonu
DSP Flash-Info DSP hatasi. Ug
09 CRS'nin hesaplanmasi igin DSP-
Code-Routine tamamlanamadi

04

05

10 DSP Flash programlama hatasi:
B flash silinirken hata olustu

DSP Flash programlama hatasi:

n P flash silinirken hata olugtu

12 DSP Flash programlama hatasi:
X flash silinirken hata olustu

DSP Flash programlama hatasi:
13  BUSY-Bit verilirken Flash kaydina
erisim

DSP Flash programlama hatasi:
14 | BUSY-Bit verilirken FIU_CNTL
kaydina erisim

DSP Flash programlama hatasi:
15 Silerken Flash'a yazma-okuma
erigimi

DSP Flash programlama hatasi:
16  Programlanirken Flash'a yazma-
okuma erigimi

DSP Flash programlama hatasi:

17 Flash erigimi gecerli aralik disinda

18 DSP Flash programlama hatasi:
B flash onaylamada hata

DSP Flash programlama hatasi:

19 P flash onaylamada hata

20 DSP Flash programlama hatasi:
X flash onaylamada hata
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Aks moduli MXA'daki isletme gostergeleri ve hatalar — o
Alt Sistem d
Hata hata Hata Sy Dijital gikiglar
kodu il mesaiji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
DSP Flash programlama hatasi:
21 BUSY-Flag verilirken Flash kaydina
erisim
DSP Flash programlama hatasi:
22 BUSY-Bit verilirken FIU-CNTL
kaydina erisim
DSP Flash programlama hatasi:
23 Silerken Flash'a yazma-okuma
erisimi
DSP Flash programlama hatasi:
24 Programlanirken Flash'a yazma-
okuma erigimi
25 DSP Flash programlama hatasi:
Flash erisimi gecerli aralik disinda
26 DSP Flash programlama hatasi:
Artik kullaniimiyor.
27 DSP Flash programlama hatasi:
Gegerli programlama modu degil
DSP Flash programlama hatasi:
28 Page and Row uzunlugu
tanimlanmadi
DSP ayarlama hatasi: X flash CRC
29
hatasi
30 DSP ayarlama hatasi: Resolverde tel
kopmasi algilandi
21 DSP ayarlama hatasi: Resolver emu-
lasyon hatasi (hiz gok yiksek)
32 DSP ayarlama hatasi: Senkroni-
zasyon sinyali suresi gegersiz
DSP ayarlama hatasi:
33 ; : .
Senkronizasyon sinyali yok
DSP ayarlama hatasi: Yanhs para-
34 h
metre belirleme
DSP ayarlama hatasi: AD konvertori
35 -
girigsinde agiri kumanda
36 DSP ayarlama hatasi: PLL baslangic
durumuna getirilemedi
37 DSP ayarlama hatasi: X flash uzerin-
den CRC hatasi
38 DSP ayarlama hatasi: B flash Gzerin-
den CRC hatasi
39 DSP ayarlama hatasi: P flash uzerin-
den CRC hatasi
40 DSP ayarlama hatasi:
DSP Watch-Dog tetiklendi
M DSP ayarlama hatasi: DSP'de gecer-
siz bir talimat var
DSP ayarlama hatasi: DSP'de bek-
42 D C o
lenmedin bir kesinti olustu
43 DSP ayarlama hatasi: DSP'de yazi-
lim kesintisi olustu
44 DSP ayarlama hatasi: DSP'de
Hardware-Stack Overflow
45 DSP ayarlama hatasi: DSP'de
ONCE-Trap
DSP ayarlama hatasi: DSP'de A
46 -
kesinti
DSP ayarlama hatasi: DSP'de B
47 e
kesintisi olustu
DSP ayarlama hatasi: Kalibrasyon
48 esnasinda izin verilmeyen bir agi

mevcut
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Alt Sistem d
Hata hata Hata Ll Dijital gikiglar
kodu il mesaiji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
49 DSP ayarlama hatasi: Kalibrasyon
esnasinda flash silinirken hata olustu
DSP ayarlama hatasi: Ayarlama
50 esnasinda flash programlanirken
hata olustu
DSP ayarlama hatasi: Ayarlama
51 |esnasinda Flash onaylamada hata
olustu
52 DSP ayarlama hatasi: Resolver
degerlendirmesi kalibre edilmedi
53 DSP ayarlama hatasi: PLL galisma
esnasinda kilitlendi
54 DSP ayarlama hatasi: Bilinmeyen
DSP hatasi
"Islem verileri konfigii- i Acil stop Sistem kilti Hazir=0
66 " Islem veri yapilandirmasi hatasi yavaglama- | Sistemin yeniden baglatil- _
rasyonu" hatasi sl ile durma masi Ariza=0
islem verileri yapilandiriimasi degisti-
rildi. Tim islem verileri alt sistemi
01 o )
frekans gevirici resetlenerek yeniden
baslatiimahdir.
islem veri yapilandirmasi hatas:: Ileti-
102 sim opsiyonunda yanlig giris islem
verisi uzunlugu yanlis
islem veri yapilandirmasi hatasi: 1/0 PDQ'lari farkh opsiyon-
201 2 1/0-PDO'su bir opsiyon olarak lara baglanmalidir
birlestirildi
301 iki PDO kanali ayni hedefi gdsteriyor PDO Mapper kanallari kar-
masasini giderin.
islem verileri alt sisteminde yazilim
1001 hatasi Stackoverlow islem verisi
tamponu
islem verileri alt sisteminde yazilim
1002 hatasi Stackunderflow iglem verisi
tamponu
islem verileri alt sisteminde yazilim
1003 hatasi Islem veri tamponu yigininda-
ki kullanici sayisi gok fazla
islem verileri alt sisteminde yazilim
1004 atasi 1004
islem verileri alt sisteminde yazilim
1005 atasi 1005
islem verileri alt sisteminde yazilim
1006 atasi 1006
1007 islem verileri alt sisteminde yazilim
hatasi Cok fazla PDO kullanicisi var
islem verileri alt sisteminde yazilim
1008 hatasi Cok fazla PDO-User-Node
kullanicisi var
islem verileri alt sisteminde yazilim
1009 atasi 1009
Bellenim hatasi: izin verilen PDO
1010
Mapper kanali sayisi agildi
Yazilim Degerleri fabrika ayarina
2000 getirin
2001 Adres 0 veya 127'den blyuk Adresi 1 ile 127 arasina
ayarlayin
2002 Gecersiz PDO-Mapping
CAN'a yapilandiriimis bir PDO'da
10001 SBus tarafindan parametre ayari icin

kullanilan alanda (0x200-0x3ff ve
0x600-0x7ff) bulunan bir ID var.
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Alt .
Hata hata Hata Sistem durumu Dijital gikiglar
kodu il mesaiji’
. 2 Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit?)
CAN'a yapilandiriimis bir PDO'da
10002 CANOpen tarafindan parametre ayari

icin kullanilan alanda (0x580-0x67f)
bulunan bir ID var.

CAN'a yapilandiriimig bir PDO'un

10003 4'ten fazla PD aktarmasi isteniyor.
CAN igin sadece 0 — 4 PD
mimkuinddir.

10004 Ayni CAN-Bus'a yapilandiriimis iki
veya daha fazla PDO'nun ID'leri ayni.

Ayni CAN-Bus'a yapilandiriimisg iki

10005 PDO'nun ID'leri ayni.

islem veri yapilandirmasi hatast:
10006 CAN uzerinde ¢ok fazla PDO ayarlan-
mis (missing mem.)

islem veri yapilandirmasi hatast:
10007 CAN uzerinde ¢ok fazla PDO ayarlan-
mis (missing can res.)

10008 CAN'a yapilandiriimis bir PDO igin
gecersiz bir transmisyon modu verildi.

islem veri yapilandirmasi hatasi:
10009 Bu Can-ID ayni CAN uzerindeki
Scope tarafindan zaten kullanildi

islem veri yapilandirmasi hatasi:
10010 Bu Can-ID ayni CAN Uzerindeki Sync
tarafindan zaten kullanildi

islem veri yapilandirmasi hatasi:
10011 CAN lizerinde génderme sorunlari
(doublesend err.)

islem veri yapilandirmasi hatasi:
10012 Sistem bus lzerinde génderme
sorunlari (doublesend err.)

islem veri yapilandirmasi hatasi:
10013 Uygulama CAN'l Gizerinde gdénderme
sorunlari (doublesend err.)

Kapatma stresi guncel iglem verisi
10014 diizenlemesinin tam sayih kati degil

Kapanma suresini ayarla-
yin veya glincel islem verisi
diizenlemesini degistirin

Event Timer glincel islem verisi
10015 diizenlemesinin tam sayil kati degil

Event-Timer veya guincel
islem verisi dlizenlemeyi
ayarlayin

CAN istenen deger ¢evrimi giincel
islem verisi diizenlemesinin tam sayili
10016 -4/ degil

CAN istenen deger gevri-
mini veya guincel islem
verisi dlizenlemeyi
ayarlayin

CAN Senkr. periyodu giincel islem
10017 verisi dlizenlemesinin tam sayili kati
degil

CAN Senkr. periyodunu
veya guncel islem verisi
dlzenlemeyi ayarlayin

CAN Senkr. ofseti glincel islem verisi
10018 diizenlemesinin tam sayili kati degil

CAN Senkr. ofsetini veya
glincel islem verisi diizenle-
meyi ayarlayin

Senkron Out-PDQ'larinin veri alma
zamani CAN istenen deger dlizen-

10019 leme gevrimine esit veya daha buyuk.
Bu nedenle artik bagka senkron Out-
PDO'ler gdnderilmez

Senkron Out-PDO veri
alma zamanini CAN
istenen deger dizenleme
cevriminden daha kugik
olarak ayarlayin.

20001 Master ile konfiglirasyon karmasasi

islem veri yapilandirmasi hatasi: Bus-
20002 master OUT-PDO'yu devre disi birak-
tI veya gecersiz ofset verdi

islem veri yapilandirmasi hatasi: Bus-
20003 master IN-PDO'yu devre digi birakti
veya gegersiz ofset verdi
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Alt .
Hata hata Hata Sistem durumu Dijital gikiglar
kodu Onlen_l . mesaji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
islem veri yapilandirmasi hatasi:
20004 K-Net lizerinde daha fazla Input-
PDO'suna izin verildi
islem veri yapilandirmasi hatasi:
20005 K-Net lizerinde daha fazla Output-
PDO'suna izin verildi
islem veri yapilandirmasi hatasi:
20006 K-Net tizerinde daha fazla PDO
kelimesine izin verin
Zamanagimi 0 olmayan, "Offline" Uygulama
. ) " yapilmamis ve daha 6nce bir kez yavaglama- Sistem beklemede Hazir =1
67 |"PDO timeout" hatasi alinmis bir Giris PDO'su, timeout sl ile durma | Sicak baglatma Ariza=0
sinirini asti (D), (P)
0 PDOO
1 PDO1
2 PDO2
3 PDO3
4 PDO4
5 PDO5
6 PDO6
7 PDO7
8 PDOS8
9 PDO9
10 PDO 10
11 PDO M
12 PDO 12
13 PDO 13
14 PDO 14
15 PDO 15
"Harici senkroni- Acil stop Sistem beklemede Hazir =1
68 M yavaslama- _
zasyon" hatasi sl ile durma Sicak baslatma Ariza=0
01 Beklenen senkr. sinyali zaman siniri
asildi
Senkronizasyon kayboldu, senkr. ara-
02 N
lig1 tolerans alani disinda
03 Senkr. sinyali senkronize edilemiyor
Senkr. sinyali periyodunun suresi,
04 PDO sistemin periyodunun tam sayili
bir kati degil
Senkronizasyon sinyali zaman siniri
05
asildi
Senkronizasyon kayboldu, senkroni-
06 zasyon periyodu siresi sinyali
gecersiz
07 Senkronizasyon sinyaline senkronize
edilemiyor
08 Sistem periyodunun siresi ¢ok kisa
09 Sistem periyodunun suresi gok uzun
Sistem periyodunun suresi temel
10 ) o
periyodun katlari degil
69 "Motorda asiri Isinma Motor sicakligr ayarlanabilen bir 6n z:gétg;)k’ _________ Hazir =1
on uyarisi" hatasi uyari esigi degerini asti gosterge Ariza =1
01 Termik motor korumasi: On uyari KTY
sicaklig tarafindan tetiklendi
Termik motor korumasi: On uyari
02 senkron motor modeli sicaklidi tara-
findan tetiklendi
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Alt .
Hata hata Hata Sistem durumu Dijital gikiglar
kodu Onlen_l . mesaji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
03 Termik motor korumasi: 12t modeli
uyari esigi asildi
"Hata mesaji kelimesi Hata mesaji kelimesinde taninmayan Yanit yok,
70 0" hatasi bir cihazin hata mesaji tespit edildi sadece |-
gosterge
01 Hata kontrol kelimesi 0 mesaji
"Hata mesaiji kelimesi Hata mesaji kelimesinde taninmayan Yanit yok,
7 1" hatasi bir cihazin hata mesaji tespit edildi sadece |-
gosterge
01 Hata kontrol kelimesi 1 mesaji
"Hata mesaiji kelimesi Hata mesaji kelimesinde taninmayan Yanit yok,
72 2" hatasi bir cihazin hata mesaji tespit edildi sadece |-
gosterge
01 Hata kontrol kelimesi 2 mesaji
"Hata mesaji kelimesi Hata mesaji kelimesinde taninmayan Yanit yok,
73 3" hatasi bir cihazin hata mesaji tespit edildi sadece |-
gosterge
01 Hata kontrol kelimesi 3 mesaji
"Hata mesaiji kelimesi Hata mesaji kelimesinde taninmayan Yanit yok,
74 4" hatasi bir cihazin hata mesaji tespit edildi sadece |-
gosterge
01 Hata kontrol kelimesi 4 mesaji
"Hata mesaji kelimesi Hata mesaji kelimesinde taninmayan Yanit yok,
s 5" hatasi bir cihazin hata mesaji tespit edildi sadece |-
gosterge
01 Hata kontrol kelimesi 5 mesaji
on : Yanit yok,
76 o nteligente MOVI-PLC® hatasi Y —
ption -
gOsterge
"GKM DC-Link asiri GKM .dek' DC-Link ?k"."l" izin verilen Cikis kati  Sistem beklemede Hazir =1
81 w maksimum sinir degeri % 260 lanma |2 _
akim" hatasi . inhibit Sicak baslatma Ariza=0
lizerinde.
01 GKM: DC-link akimi ¢ok yiiksek
"GKM I2xt denetimi" .. o . .. | Yanit yok Hazir =1
82 6n uyarisi GKM kullanimi 6n uyari esigine eristi o), () T Ariza = 1
01 GKM: Ixt kullanimi 6n uyarisi
83 "GKM I%xt denetimi" GKM sicakligi kapatma esigine eristi |Cikis kati | Sistem beklemede Hazir=1
hatasi veya bu degeri gecti inhibit Sicak baglatma Ariza=0
01 GKM: "Ixt kullanim" hatasi
GKM tarafindan Hardware-Info-
System lzerinden hata mesaji verildi.
84 "EM'de fren kiyic" GKM'deki fren kiyici galismaya hazir |Cikis kati | Sistem beklemede Hazir=1
hatasi degil, BRC kisa devre denetimi veya |inhibit Sicak baglatma Ariza=0
suricu gerilimi denetimi tarafindan
tetiklendi
01 GKM: Fren kiyici hatasi
85 "GKM sicaklik dene- GKM sicakligi kapatma esigine Yanityok | Hazir =1
timi" 6n uyarisi yaklasiyor (D), (P) Ariza =1
01 GKM: Sicaklik 6n uyarisi
86 "GKM asir sicakhk" GKM sicakligi kapatma esigine eristi |Cikis kati | Sistem beklemede Hazir=1
hatasi veya bu degeri gecti. inhibit Sicak baglatma Ariza=0
01 | GKM: Sicaklik hatasi
" \ . . GKM'ye takili olan fren direnci kulla- _
87 kﬁﬁ%ﬁi.ff: :;I;er?;' nimi 6n uyari esigine eristi (sadece {S;IEF}’I;JK --------- :ﬁzg; 11
10 kW tipi igin gegerlidir) ’
01 | GKM: Fren direnci Ixt 6n uyarisi
GKM'ye takili olan fren direncinin kul-
88 "GKM'de fren direnci lanimi kapatma esigine eristi veya bu |Cikis kati | Sistem beklemede Hazir=1
kullanimi" hatasi degeri gegti (sadece 10 kW tipi icin  |inhibit Sicak baslatma Ariza=0

gecerlidir)
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Alt .
Hata hata Hata Sistem durumu Dijital gikiglar
kodu b mesaiji’
. 2) Reset tipi
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
01 | GKM fren direncinde Ixt kullanimi
hatasi
89 "GKM anahtarlamali - _
sebeke adaptori” E;g/lsfmahtarlamall sebeke adaptori Yanityok | eeeeees Eﬁ;g; 11
hatasi
01 GKM'de en az bir besleme gerilimi
eksik
"GKM 24 V gerilim
91 beslemesi" uyarisi, 24 V elektronik beslemesi 17 V'nin Yanit vok  ceeeeme- Hazir =1
sadece GKM modii- altinda -> Aks icin hata mesaji degil !! y Ariza =1
linde gosterilir
01 24V elektronik besleme gerilimi gok
dislk
e - Cihaz konfiglrasyon verileri blogunda Sistem kilitli _
94 Clhaz_"konflgurasyon reset fazinda kontrol esnasinda bir .C'k.'§. katt Sistemin yeniden Hazir _ 0
verileri" hatasi inhibit Ariza=0
hata olustu baslatiimasi
01 Cihaz konfiglrasyon verileri:
Saglama toplami hatasi
02 Cihaz konfiglrrasyon verileri: Konfigl-
rasyon veri setinin versiyonu gecersiz
03 Cihaz konfiglrasyon verileri: Beklen- Konfigiirasyonu dizeltin
medik anma cihaz gerilimi veya bellenimi ayarlayin
" . . . Sistem Kkilitli _
Parametre seti kop- Bir parametre seti kopyalanirken hata |Cikis kati . . . Hazir=0
a7 yala" hatasi olustu inhibit Sistemin yeniden Ariza=0
baslatiimasi
01 Bir parametre setinin cihaza yiklen- Kargidan ylklemeyi tekrar-
mesi kesildi layin veya teslimat duru-
muna getirin
107 "Sebeke komponent- Bellenim tarafindan sebeke kompo-
leri" hatasi nentlerinden birinde (sok bobini, Sadece |
sebeke filtresi, sebeke kontaktori) bir |gdsterge
hata bulundu
1s "Guvenlik islevleri" X7E1 (+24 V) / X752 (RGND) veya Cikis kati | Sistem beklemede Hazir =1
X8:1 (+24 V) / X8:2 (RGND) baglanti- |.* == _
hatasi ? inhibit Sicak baslatma Ariza=0
lari ters. Kablolamayi kontrol edin.
Emniyet rélesi: Kapatma kanali 1 ile 2 » Cihazda bir emniyet
arasindaki anahtarlama farki gok rélesi var: emniyet
biyuk devre kartini kontrol
edin
01 » Cihazda iki emniyet
rélesi var: her iki rélenin
de kumandasini / kab-
lolamasini kontrol edin.
1zin verilen salt gecik-
mesi: 100 msn
116 DPRAM ve(ga SBus uzerinden Sistem beklemede
"Timeout MOVI-PLC" MOVI-PLC® ve cihaz arasinda ileti- Acil sto lletisim baglantisinin Hazir =1
hatasi sim timeout P kontroll Ariza=0
Sicak baglatma
197 . " Bellenim tarafindan bir faz kaybi Sadece
Sebeke kaybr” hatasi hatasi tespit edildi gosterge |

1) Default yanit igin gegerlidir

2) P=Programlanabilir, D=Varsayilan Yanit
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Kondansatoér moduli MXC komponentindeki isletme gostergeleri  — o

6.5 Kondansatér modiilii MXC komponentindeki isletme géstergeleri
isletme durumlari cihazin 6n tarafinda bulunan iki renkli LED'lerle gosterilir.
+ LED yesil yaniyor:
— Kondansatér modili galismaya hazir.
* LED kirmizi yaniyor:
— Genel hata.
* LED kirmizi yanip séniiyor (1 Hz):
— Kondansator modulinin son kapasitesine erisildi.
+ LED yanmiyor:
— Kondansatér modiiliinde gerilim beslemesi yok.

(1]

1778575499
1]  LED

6.6 MXB tampon modiil komponentinin isletme géstergeleri
Tampon modulde mesaj veriimez.
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6 N~ isletme
- 24V anahtarlamali gii¢c kaynagi modiilii komponentindeki isletme gosterge-

6.7 24 V anahtarlamalil gii¢ kaynagi modiilii komponentindeki isletme gbstergeleri

Kapasite kullanimi ve ariza gibi anahtarlamali glii¢ kaynagi modula isletme durumlari,
cihazin 6nundeki 2 LED ile gosterilir.

e Durum LED'i:
— Normal isletmede yesil.
— Arnizada kirmizi. Ariza asagidaki durumlarda gosterilir:
* Asin yuk
* Asin gerilim
* Dusuk gerilim.
* Yk LED':
— Normal isletmede yesil.
— Birgikisin (8 A) yakl. %80 kullaniminda sari.

1410983691
11  Durum LED' 21  YikLED'

222 Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®




Servis [
Genel uyarilar

<P

7 Servis

7.1  Genel uyarilar
Cihaz caligirken kontrol ve bakim araliklari gerekmez.

7.1.1  Onarim i¢in gonderme

Olusan bir hata giderilemez ise SEW-EURODRIVE elektronik servisine bagvuru-
nuz (— "Mdusteri ve — Yedek Parga Servisi").

SEW elektronik servisine basvuruldugunda, retim ve siparis numaralari da bildirilme-
lidir. Bu durumda servisimiz size daha kolay yardim edebilir. Uretim plakasi tip plakasi
(— sayfa 15) lzerinde bulunmaktadir.

Cihaz onarim icin goénderildiginde asagidaki bilgiler de verilmelidir:

Uretim numarasi (tip plakasi)

Tip tanimi

Cihaz tipi

Uretim ve siparis numaralari

Kisa bir uygulama tanimi (sirtic tipi, kontrol Gnitesi)
Bagl olan motor (motor tipi, motor gerilimi)

Hata tipi

Cevresel kosullar

Hata ile ilgili kendi diisUinceleriniz

Hata dncesi olusan anormal durumlar.
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[ | Servis
Bir modulin sokulmesi / takilmasi

7.2 Bir modiiliin sokiilmesi / takilmasi

Bu boélimde bir aks sistemindeki bir aks modulunin nasil degistirilecegi agiklanmakta-
dir. Bir master modulin, kondansatdériin veya tampon modulin, gug kaynagr modulu-
nin, bir DC-link desarj modulinin ve 24 V anahtarlamali glic kaynagi moduliniin sokii-
[Up takiimasi hep aynidir.

7.21 Emniyet uyarilan
Asagidaki emniyet ve uyarilari mutlaka dikkate alinmahdir.

A TEHLIKE!

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

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

* Koruma kapaklarini gikartmadan énce aks sistemini sebekeden ayirin ve 10 dakika
bekleyin.

» Calismalari tamamladiktan sonra aks sistemi sadece mevcut kapak ile ¢alistiriima-
hdir. Kapak ¢ikartildiginda cihazin koruma sinifi sadece IPOO olur.

A TEHLIKE!

Cok aksli servo sirtct MOVIAXIS® calisirken > 3,5 mA toprak kagagi akimi olusabilir.
Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.
Elektrik soku tehlikesini 6nlemek igin:

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

+ Sebeke besleme kablosu = 10 mm? ise, kesidi = 10 mm? olan bir bakir veya
> 16 mm? olan bir aliminyum koruyucu iletken yeterlidir.

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

7.2.2 Sikma momentleri

Sikma momentleri

Kapaklar icin tespit vidalari 0.8 Nm

DC Link baglantilarinin tespit vidalar 3-4Nm
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Bir modulin sokulmesi / takilmasi =
v
7.2.3 Bir aks modiiliiniin sékiilmesi
Bir aks moduluni s6kme sirasi:
Aks sistemini » Aks sisteminin tamamini sebekeden ayirin. Glvenlik uyarilari (— sayfa 224) mutlaka
sebekeden ayirin dikkate alinmalidir.
Ekranlama » Elektronik ekran klemenslerini sékin [2].
klemensleri
Kablolar » Enkoder kablosu soketlerini [4] (X13) sokun.
* Mesaj yolu kablosu soketlerini [1] (X9a, X9b) sokun.
* Eger varsa, CAV2 baglanti kablosu soketlerini [3] (X12) sokun.
Kapaklar » Sokilecek cihazin saginda ve solunda bulunan cihazlarin da kapaklarini [5] ¢ikartin.
Sinyal kablolari » Sinyal kablosu soketlerini [1] (X10, X11) sokin.
M1
g [2]
[6]
§
[31
w | f 4]
[5]
. s I we
V'l I
Qy P
/)
1411055115
24 V kablolar + Elektronik ve fren beslemesi 24 V kablolarinin figlerini [8] (X5a, X5b) ¢ikartin.
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£ Bir moduliin sokilmesi / takilmasi
v
DC-Link raylari « llgili cihazlardaki DC-link raylarini [13] (X4) sékin.
Ekran saci * Gug klemensindeki [10] ekran sacini gikartin:
* Vidayi gevsetin.
» Ekran sacini alttan ¢ikartin.
Motor kablolari * Motor kablosu soketlerini [12] (X2) sékin.
Fren kontrolii + Fren kontroll soketlerini [11] (X6) sékin.
Emniyet rolesi « Eger varsa, emniyet rdlesinin fisini ¢gikartin.
Tespit vidalari « Aks modulinin 2 alt vidasini [9] sokun.

* Aks modullnin 2 Ust vidasini [7] sOkln.

[7]

[8]

N

[9]

[10]

[12] [11]

1411057547
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Bir modulun sékulmesi / takilmasi s
v
Aks modiiliiniin * Aks modulunu bir miktar kaldirin, dne dogru yatirin. Aks modulinu yukaridan ¢ikartin.
cikartilmasi
1411059979
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Bir modulin sokulmesi / takilmasi

7.2.4 Bir aks modiiliiniin takilmasi

Asagidaki tanimlamada verilen pozisyon numaralari bir énceki "Bir aks modulinin
sokulmesi" bélumune bakin.

Aks modiiliiniin * Aks modulinu yukaridan alt tespit vidalarina oturtun, arka paneli degene kadar
takilmasi arkaya bastirin ve asagiya indirin.

1411062411

Tespit vidalari + Takmak igin Ust tespit vidalarini [7] sikin.
+ Takmak icin alt tespit vidalarini [9] sikin.

Fren kontrolii « Fren kontrol tnitesinin figini [11] takin (X6).

Motor kablolari * Motor kablosu soketlerini [12] takin (X2).

Ekran saci * Gug klemensindeki [10] ekran sacini vidalayin. Ekran sacini vidalayin.
DC-Link raylari * DC-link raylarinin [13] vidalarini sikin. Raylari sikin (X4).
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Bir modulin sokllmesi / takilmasi

Elektronik ve fren beslemesi 24 V kablolarinin fislerini takin [8] (X5a, X5b).

.

24 V kablolar

[7]

[8]

e/

3%

E

N

[9

[11]

[12]

1411064843

X10, X11) (— sayfa 225).

(

Kapaklari [5] (— sayfa 225) takin. Kapaklari sikin (— sayfa 225).

Sinyal kablosu soketlerini takin [6]

Sinyal kablolari

Kapaklar

229
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[ Servis
£ |ki sirall aks sisteminde DC Link raylarinin montaji

7.3  Iki sirali aks sisteminde DC Link raylarinin montaji
DC Link baglantisinin montaji i¢in dnerilen sira:

N

Vo VAN

N \\\ S5
R

ayy *

+ Ug akim rayini [1] vidalarla [2] izolatérlere [3] vidalayin. Vidalari sikma momenti

2,5 — 3 Nm’dir.
UYARI
i DC Link baglantilar +U, ve -U, 3 kat bukilmelidir, ilerideki sayfadaki [1] sekle bakiniz.

+ Ug hazir DC Link baglantisini [4] vidalarla [5] akim raylarina [1] vidalayin. Vidalari
sikma momenti 3 — 4 Nm’dir.

Yukarida belirtilen ¢calismalar her iki izolatérde de yapilmalidir.
Onceden hazir monte edilmis olan izolatérleri aks modiiliine monte etmek igin:
* Akim raylarini [1] DC Link raylarinin [6] altina sir{n ve vidalari [7] sikin.

+ Kapagi [8] takin.
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iki siral aks sisteminde DC Link raylarinin montaji

<P

Sekil: DC Link baglantilarinin +U,, ve -U, [1] bikullmesi.
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7.4

7.5

Servis
Uzun sureli depolama

Uzun siireli depolama

Uzun sireli depolamada, cihaz her iki yilda bir minimum bes dakika bakim igin sebeke
gerilimine baglanmalidir. Aksi takdirde cihazin 6mri kisalir.

DC 24 V gerilim herhangi bir 6zel uyariya gerek olmadan uygulanabilir.
Bakim yapilmadiginda yapilacaklar:

Servo siriiculerde gerilim altinda olmadiklari zaman da asinan elektrolit kondansatorler
kullaniimaktadir. Bu durum uzun bir sire depolamadan sonra dogrudan anma gerilimine
baglanan kondansatérleri tahrip olmalarina sebep olabilir.

Bakim ihmal edildiginde, SEW-EURODRIVE sebeke geriliminin maksimum gerilime
yavas yavas artiriimasini énerir. Bunun igin ¢ikis gerilimleri asagida verilen degerlere
g6re ayarlanmis olan bir degisken transformator kullanilarak yapilabilir. Bu rejenerasyon
islemi tamamlandiktan sonra cihaz derhal kullanilabilir veya bakim yapilacak sekilde
uzun sureli olarak depolanabilir.

Asagidaki kademeler dnerilir:

AC 400 / 500-V-cihazlar:

+ Kademe 1: 0 V — AC 350 V birkag saniye igerisinde
+ Kademe 2: 15 dakika i¢cin AC 350 V

+ Kademe 2: 15 dakika igin AC 420 V

+ Kademe 3: 1 saat icin AC 500 V

Bu rejenerasyon islemi tamamlandiktan sonra cihaz derhal kullanilabilir veya bakim
yapilacak sekilde uzun streli olarak depolanabilir.

Atik toplama

Gegerli olan guincel yonetmelikleri dikkate aliniz!

Parcalari ayri ayri ve 6zelliklerine ve gegerli atik toplama ydnetmeliklerine uygun olarak
toplayiniz:

» Elektronik atiklar (Baskili devreler)

« Plastik
« Sac
* Bakir

*  Aliminyum.
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Teknik bilgiler

CE isareti ve UL uygunlugu

8 Teknik bilgiler
8.1 CE isareti ve UL uygunlugu

8.1.1 CE isareti

C€

Cok aksli servo siiriicl MOVIAXIS® MX asagida belirtilen talimatlara ve yonetmeliklere

uygundur:

+ Algak Gerilim Ydénetmeligi 2006/95/EC.

» Elektromanyetik Uyumluluk Direktifi 2004/108/EC.

Servo siriici ve gig kaynadi moddali MOVIAXIS® modiilleri makinelere ve tesislere
takilmak Uizere tasarlanmis modiillerdir. Bu cihazlar EMU Uriin Standardi EN 61800 3'e
"Devir Sayisi Degistirilebilen Elektrikli Tahrikler" uygundur. Montaj uyarilari yerine
getirildiginde, tim makinenin/tesisin, EMU Direktifi 2004/108/EC bazinda istenen

CE-Isareti verme kosullari da yerine getirilmis olur.

« EN 61800-3 uyarinca sinir deger sinifi "C2"ye uygunlugu &ézel bir test kurulumu ile
ispat edilmistir. SEW-EURODRIVE istek Gzerine bu konuda daha ayrintili bilgiler

sunabilir.

Tip etiketi (izerindeki CE-isareti, Algak Gerilim Direktifi 2006/95/EC ve EMU Direktifi
2004/108/EC’ye uyumlulugunu goésterir. Uygunluk beyani istek izerine teslim edilebilir.

8.1.2 Ana cihazlarin onaylari

MOVIAXIS® modiillerinin aldiklari onaylar:

MOVIAXIS® modiilii
Gug kaynagi moduld MXP 10 kW

UL/ cUL

c-Tick

Gug kaynagr modulid MXP81 10 kW

x

Gl kaynagdi modili MXP 25 kW
Gug kaynagi moduld MXP 50 kW

x X

Gug kaynagr modulid MXP 75 kW

x

Besleme ve geri beslemeli sebeke modulu MXR"
Aks moduli MXA

x X

Master modil MXM

x

24 V anahtarlamali gii¢ kaynagi moduli MXS
Tampon modul MXB

x X

Kondansatér modili MXC

x

DC-Link desarj moduli MXZ

Aks grubunun iki sirali yapisi

X | X | X | X | X | X X |X|X X |X|X

X

X

1) MXR modiili ile ilgili bilgiler icin "Besleme ve geri beslemeli glic kaynagi modili" el kitabina bakiniz.

cUL ile CSA onayi esdegerlidir.

C-Tick ACA'ya (Australian Communications Authority) uygunlugu belgelemektedir.
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Teknik bilgiler
7 CE lIsareti ve UL uygunlugu

P| Hz

8.1.3 Sebeke komponentleri i¢cin UL onayi

Gii¢ kaynadi
modiiltii MXP igin
sebeke filtresi NF..

Gli¢ kaynagi
modiltii MXP igin
sebeke sok bobini
ND..

Besleme ve geri
beslemeli gli¢
kaynagi mod(ilii
MXR icin sebeke
filtresi NFR..

Besleme ve geri
beslemeli gli¢
kaynagi modlilii
MXR icin sebeke
filtresi NFH..

Besleme ve geri
beslemeli gli¢
kaynagi mod(ilii
MXR igcin sebeke
sok bobini NDR..

Burada belirtilen NF.. sebeke filtrelerinin onaylari ¢ok aksl servo sirtcu MOVIAXIS®'e
bagli degildir.

* NF018-503
+ NF048-503
+ NF085-503
* NF150-503

Burada belirtilen ND.. sebeke sok bobinlerinin onaylari ¢ok aksli servo surlct
MOVIAXIS® e bagli degildir.

+ NDO020-013
+ NDO045-013
+ NDO085-013
+ ND150-013

Burada belirtilen NFR... sebeke filtrelerinin onaylari ¢ok aksh servo surtcu MOVIAXIS®e
bagh degildir.

* NFRO075-503
*+ NFR111-503

NFH sebeke filtresi MXR cihazlarla igletildiginde UL onayli bir aksesuardir.

Burada beIir'tiIen NDR... sebeke sok bobinlerinin onaylari ¢ok aksli servo sirici
MOVIAXIS® e bagli degildir.

+ NDRO075-083
+ NDR110-083

8.1.4 Bir aks modiiliiniin iki sirali yapisinin UL sertifikasi

izolatorlerin UL onay! yoktur.
Onay su anda hazirlik safhasindadir.
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Genel teknik bilgiler 7

Genel teknik bilgiler

Asagidaki tablolarda verilen teknik bilgiler tim ¢ok aksli servo sirlcu MOVIAXIS®

MX'ler i¢in

+ tipe,

* uygulamaya,

* boyuta,

+ veglce

bagl olmadan gecerlidir.

MOVIAXIS® MX

EMU dayanikhiligi

EN 61800-3'e uygun

EMC'ye uygun montajda girisim emisyonu

EN 61800-3 uyarinca "C2" kategorisi

Ortam sicakhigi 9y

-0 °C ile +45 °C arasi

iklim sinifi

EN 60721-3-3, Sinif 3K3

Depolama sicakhigi ¥

-25 °C ile +70 °C arasi

Depolama siiresi

6zel bir 6nlem almadan 2 yil

Sogutma sekli (DIN 41751)

Cebri sogutma ve konveksiyonla sogutma, boyuta bagli

Koruma sinifi EN 60529 (NEMA1)")

Boyut 1 — 3 aks moddlu

Boyut 4 ... 6 aks modulu

Boyut 1, 2 gli¢ kaynagi modulu
Gl¢ kaynagdi modili MXP81
Boyut 3 gli¢ kaynadi modulu

Besleme ve geri beslemeli gii¢c kaynagi
moduli MXR

Master modul

Anahtarlamali glic kaynagi modulu
Kondansatér moduili

Tampon modulu

DC-Link desarj modulu

Aks grubunun iki sirali yapisi

Calisma sekli

1P20
IP10
1P20
1P20
IP10

IP10
IP20
IP10
IP10
IP10
IP10
IP10
DB (EN 60034-1)

Kirlenme sinifi

2, |IEC 60664-1’e gore (VDE 0110-1)

Asiri gerilim kategorisi

Montaj yiiksekligi

I1l, IEC 60664-1’e gore (VDE 0110-1)

h <1000 m’ye kadar sinirlama yok.

h > 1000 m’de asagidaki sinirlamalar gegerlidir:

— 1000 m'den en fazla 2000 m'ye kadar: I-distimi
her 100 m igin % 1.

1) - Cihaz sisteminin sag ve sol uglarindaki cihazlarin kapaklarina dokunma koruyucu kapaklar takili olmali-

dir. - Tim kablo pabuglari izole edilmelidir.
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8 kYA A Teknik bilgiler

7 Gug¢ kaynagl moduli MXP igin teknik bilgiler

P| Hz

8.2.1 Standart dijital giriglerin uygunlugu

UYARI
- Standart dijital giriglerin gUvenlikle ilgili (darbeli) gerilimlerle (MXA'da X8 ve X7 harig)
1 kontrolline izin verilmez.

8.3 Gii¢ kaynagi modiilii MXP igin teknik bilgiler
8.3.1 Gi¢ kaynagi modiiliiniin gii¢ bélimii Boyut 1 - 3

MOVIAXIS® gii¢ kaynagi modiilii no2 Boyut
MXP80A-...-503-00 1 2 3
Tip 010 025 050 075
GiRIS
Baglanti gerilimi AC Uggpeke u \Y 3x380V-3x500V 10
Anma sebeke akimi AC lIggpeke | A 15 36 72 110
Anma giicii Py P kW 10 25 50 75
Sebeke frekansi fgepeke f Hz 50-60%%5

takilabilir COM- takilabilir COM- M8 saplama vida
Baglantilarin kesiti ve kontaklari mm BICON PC4, BICON PC16, maks. 70

maks. 4 maks. 10

Ekran klemensi kesiti ve kontaklari mm? maks. 4 x 4 maks. 4 x 10 maks. 4 x 50 ekranli
CIKIS (DC LINK)
DC link anma gerilimi® UpcL U \ DC 560
DC Link anma akimi¥ DC Ip¢, I A 18 45 90 135
géklzc ?2:(1“" anma akimi lnaks | A 45 125 225 337.5
Maks. 1 sn'deki yiiklenebilirlilik % 250
Fren kiyicinin giicii kW Pik glic: % 250 x Py; daimi glig: 0.5 x Py
Ortalama rejeneratif gli¢ titketimi kW 0.5x Py
Kesit® ve kontaklar mm CU raylar 3 x 14 M6 rakor
FREN DIRENCI
i e, ik ren dren: o 1

takilabilir COM- takilabilir COM-
Baglantilarin kesiti ve kontaklar mm?  BICONPC4,  BICON PC16, M6 saplama civata

maks. 4 maks. 10 ’

Ekran klemensi kesiti ve kontaklari mm? maks. 4 x 4 maks. 4 x 10 maks. 4 x 16

Tablonun devami arka sayfada. Dip notlari arka sayfada.
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Teknik bilgiler |24 |2
Gug kaynagi moduli MXP igin teknik bilgiler |7
P| Hz
MOVIAXIS® giig kaynagi modiilii oA Boyut
MXP80A-...-503-00 1 ‘ 2 3
GENEL
Anma giiciinde giig kaybi w 30 \ 80 160 \ 280
I1zin verilen sebeke ag/kapat sayisi d/d <d/d
Minimum sebeke kapali siiresi sn >10
Agirhk kg 42 5.7 10.3 \ 10.8
G mm 90 90 ' 150
Boyutlar: Y mm 300 400
D mm 254

1)
2)
3)
4)
5)

Etiket Uzerindeki bilgi

Birim

Usebeke = 3 x AC 500 V ise, anma ¢ikis akimlari verilen anma degerlerine gére % 20 disurdlmelidir.
Besleme ve aks modiilleri atama projelendirmesinde kullanilacak deger

Malzeme kalinligi [mm] x genisligi [mm]
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8 LYAL 7 Teknik bilgiler
7 Gug¢ kaynagl moduli MXP igin teknik bilgiler
P| Hz

8.3.2 Kompakt gii¢ kaynagi modiiliiniin gii¢ bélimi MXP81

Entegre edilmis fren direngli glic kaynagi moduli MXP81'in teknik bilgileri Boyut 1 glg¢
kaynag@i modiill ile aynidir. Aralarindaki farklar asagida belirtiimektedir:

MOVIAXIS® gii¢ kaynag modiilii v o2 Boyut

MXP81A-...-503-00 1

DC LINK EK KAPASITESI

DC link anma gerilimi u \Y DC 560

Depolanabilir enerji w Ws 250

Pik gli¢ kapasitesi P kW 20

Anma kapasitesi C uF 1000

DAHILI FREN DIRENCI

Etkin fren giicii Pes w 220

Maksimum fren giicii Prmax kW 26

FREN DIRENCI (harici)

izin ver_ilen minimum fren diren¢ degeri Q 26

R (4-Q-isletme)

Baglantilarin kesiti ve kontaklar mm2 takilabilir COMBICON PC4, maks. 4

Ekran klemensi kesiti ve kontaklari mm? maks. 4 x 4

GENEL

Anma giiciinde gii¢ kaybi w 30

Agirhk kg 4.2
G mm 120

Boyutlar: Y mm 300
D mm 254

1) Etiket Gzerindeki bilgi
2) Birim

8.3.3 Gii¢ kaynagi modiiliiniin kontrol pargasi

MOVIAXIS® MX guc kaynagi modiilii | Genel elektronik verileri
CAN Bus, CAN spesifikasyonu 2.0, Bolim A ve
B’ye uygun, ISO 11898’e gore, maks. 64 kati-
limci
CAN arabirimi? CAN: 9-kutuplu Sub-D fisi Sonlandirma direnci (120 Q) harici olarak
gerceklestiriimelidir,
Baud hizi 125 kBaud — 1 MBaud arasinda
ayarlanabilir,
Genigletilmig MOVILINK® protokoli,
DC 24 V besleme gerilimi DC 24V + % 25 (EN 61131)
COMBICON 5.08
Kesit ve kontaklar her klemens igin bir damar: 0.20 — 1.5 mm?
her klemens igin iki damar: 0.25 — 1.5 mm?
SBus'tab SBusPUs'a DIP anahtar 4-pin
Ekranlama klemensleri Kontrol kablolar igin ekran klemensleri mevcut
Ekran klemensine baglanabilecek . .
maks. kablo kesiti 10 mm (izolasyon dahil)

1) sadece CAN bazinda sistem bus
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. _— V,
Teknik bilgiler VA 7 =
Aks modulu MXA teknik bilgileri 7
P| Hz
8.4 Aks modiilii MXA teknik bilgileri
8.4.1 Aks modiilii gii¢ pargasi
® - 1) 2) Boyut
MOVIAXIS® aks modiilii y
MXA80A-...-503-00 1 ‘ 2 3 ‘ 4 ‘ 5 ‘ 6
Tip 002 \ 004 \ 008 \ 012 016 024 \ 0329 \ 048 \ 064 \ 100
GIRIS (DC Link)
DC link anma gerilimi Upg u \ DC 560
DC Link anma akimi Ipg® | A 2 4 8 12 16 24 32 | 48 64 100
Kesit? ve kontaklar mm CU raylar 3 x 14, M6 rakor
CIKIS
Cikis gerilimi U U \ 0 — maks. Ugegpeke
Daimi ¢ikis akimi AC Iy 6)
PWM = 4 kHz5 I A 2 4 8 12 16 32 42 64 85 133
Daimi ¢ikis akimi AC Iy
PWM = 8 kHzd) I A 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Daimi ¢ikis akimi AC Iy ) ) )
PWM = 16 kHz> | A 15| 3 5 8 11 13 18
Maks. cihaz gikis akimi Iz’ lmaks A 5 | 10 20 | 30 40 60 80 120 160 250
Maks. 1 sn'deki yiiklenebilirlilik % 250
Gériinen gikis giicii Sycik® S KA 14 28 55 85 11 17 22 | 33 44 69
PWM frekansi fpyyy kHz Ayarlanabilen degerler: 4/8/16; teslimattaki fabrika ayari: fpyy=8 kHz
Maks. cikis frekansi f, ks f Hz 600
COMBICON Saplama vida | Saplama vida
Motor baglantilarin kesiti ve 2 COMBICON PC4 PC16
mm - o M6 M8
kontaklari takilabilir, maks. 4 takilabilir,
maks. 35 maks. 70
maks. 10
Motor ekran klemensi kesiti ve mm? maks. 4 x 4 maks. 4 x 10 | maks. 4 x35  maks. 4 x 50
kontaklari
Freni dogrudan baglamak i¢in uygun, kisa devre korumali. Harici
1 fren kontroli 24 V gereklidir. Tolerans kullanilan fren tipine baghdir, sistem el
Un/ dijital gikigl kitabina bakiniz. Dipnotlarindaki maksimum yiik 6rnegine
Fren baglantisi IBR VI/A bakiniz.
BR
Sinyal seviyesi: "0" = 0 V "1" = +24 V Dikkat: Harici gerilim uygulanmaz!
Fonksiyon: sabit olarak "/Fren" atanmigtir
COMBICON 5.08
Fren baglanti kontaklari mm2 her klemens igin bir damar: 0.20 — 1.5 mm?
her klemens igin iki damar: 0.25 — 1.5 mm?
Ekranlama klemensleri Fren kablolari i¢in ekran klemensleri mevcut
Ekran klemensine baglanabile- . .
cek maks. kablo kesiti 10 mm (izolasyon dahil)

Tablonun devami arka sayfada. Dip notlari arka sayfada.
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8 LYAL 7 Teknik bilgiler

7 / Aks modula MXA teknik bilgileri
P| Hz

MOVIAXIS® aks modiilii o2 Boyut

MXAB80A-...-503-00 1 2 3 ‘ 4 ‘ 5 ‘ 6

GENEL

Anma giiciinde gii¢ kaybi W 30 60 100 150 210 280 | 380 = 450 | 670 1100

Agirlik kg 42 42 42 52 52 92 92 92 156 15.6
G mm 60 90 90 120 | 150 210

Boyutlar: Y mm 300 300 400 400 | 400 400
D mm 254

1) Etiket Gzerindeki bilgi
2) Birim

3) Basitlestirildiginde: Ip, ¢ = | (tipik motor uygulamasi)

4) Malzeme kalinhgi [mm] x genisligi [mm]
5) Ugebeke = 3 * AC 500 V ise, anma ¢ikis akimlari verilen anma degerlerine gére % 20 distrilmelidir.
6) 32-A aksi UL uyumlu kullanimlarda ve PWM 4 kHz icin sadece 35 A surekli maks. ¢ikis akimina izin verilir.

7) Verilen degerle motorlu isletme icin gegerlidir. Motorlu ve rejeneratif isletme icin ayni pik glic mevcuttur.

8) Gegerli oldugu sebeke gerilimi 400 V ve 50 Hz / PWM = 8 kHz.

8.4.2 Fren kontrolii ile ilgili uyarilar

UYARI

1

Fren gerilimi igin tolerans gereksinimleri!

Fren gerilimi projelendirilebilmelidir. "Cok aksli servo suricu MOVIAXIS®" sistem el

kitabina bakiniz.

8.4.3 Fren ve fren kontrolii i¢in izin verilen yuk

240

Komple bir anahtarlama islemi (ag-kapat) maksimum iki saniyede tekrarlanmalidir. Fren
tekrar agilmadan 6nce en az 100 msn kapali kalmalidir.
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Teknik bilgiler |[2VAL 172
Aks modulu MXA teknik bilgileri 7

8.4.4 Aks modiiliiniin kontrol boliimii

MOVIAXIS® MX aks modiilii

Genel elektronik verileri

DC 24 V besleme gerilimi

Kesit ve kontaklar

DC 24 V + % 25 (EN 61131)

COMBICON 5.08
her klemens igin bir damar: 0.20 — 1.5 mm?2
her klemens igin iki damar: 0.25 — 1.5 mm?

X10:1 ve X10:10 dijital cikiglar
l¢ direng

Sinyal seviyesi

Kuru (optocoupler), PLC uyumlu (EN 61131), tarama gevrimi 1 ms
R;=3.0kQ, I =10 mA

+13V -+30V ="1"= Kontak kapali

3V_4+5V ="0" = Kontak agik EN 61131’e gore

DIgd: sabit olarak "Cikis kademesi enable" atanmistir.

Fonksiyon DIg1 — DIg8: Segme olanagi igin parametre menisiine bakiniz
DIg1 ve DI@2 Touch-Probe islevselligine uygundur (atalet siiresi < 100 ps)
4 dijital cikis PLC uyumlu (EN 61131-2), yanit siiresi 1 ms, kisa devre korumali, |;5xs = 50 mA

Sinyal seviyesi

islev

"0"=0V, "1"=+24 V, Dikkat Harici gerilim uygulanmaz.

DO@J — DOWJ3: Segme olanagi igin parametre menisiine bakiniz

Kesit ve kontaklar

Ekranlama klemensleri

COMBICON 5.08
her klemens igin bir damar: 0.20 — 1.5 mm?
her klemens igin iki damar: 0.25 — 1.5 mm

Kontrol kablolari igin ekran klemensleri mevcut

Ekran klemensine baglanabilecek

maks. kablo kesiti

10 mm (izolasyon dahil)

X7 ve X8: Giivenlik iglevleri igin
baglanti kontaklari

Opsiyonel olarak cihaz igindeki emniyet rélesi

1 emniyet rélesi

« EN 954-1:1996'ya gbre Kategori 3 .
EN ISO 13849-1:2006’ya goére .
Performance Level d

2 emniyet rélesi

EN 954-1:1996'ya gore Kategori 4
EN ISO 13849-1:2006'ya gore perfor-
mans seviyesi e

+ |EC 61800-5-2:2007'ye gore SIL3

«  Koruma sinifi lll (EN 201:1997)

Kesit ve kontaklar

Mini COMBICON 3.5

her klemens igin bir damar: 0.08 — 1.5 mm?
her klemens igin iki damar: 0.08 — 0.75 mm?

CAN2 arabirimi
(On-CAN)

CAN Bus, CAN spesifikasyonu 2.0,
Bolim A ve B’ye uygun, ISO 11898’e gore,
maks. 64 katilimci

CAN: 9 kutuplu Sub-D fig
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VAl |n

Teknik bilgiler

7 Master modul MXM komponenti igin teknik bilgiler

P| Hz

8.5 Master modiil MXM komponenti i¢in teknik bilgiler

MOVIAXIS® MX Master modiil 12 ES
MXMB80A-...-000-00 y
Tip 000
Besleme gerilimi U U \Y DC 24 V + % 25, EN 61131 uyarinca
COMBICON 5.08
Kesit ve kontaklar (X5a) her klemens igin bir damar: 0.20 — 1.5 mm>
her klemens igin iki damar: 0.25 — 1.5 mm?
COMBICON 5.08
her klemens igin bir damar: 0.20 — 1.5 mm22
. her klemens igin iki damar: 0.25 — 1.5 mm
Kesit ve kontaklar (X5b) _ Kablonun maksimum dis ¢api: 3.5 mm.
Onerilen fis: MSTB 2.5/4-ST-5.08 BK (Phoenix)
(COMBICON 5.08 6nden kablo ¢ikigl)
GENEL
Agirhik kg 23
G mm 60
Boyutlar: Y mm 300
D mm 254
Ekranlama klemensleri Kontrol kablolari igin ekran klemensleri mevcut
Ekr@!r} klemensine baglanabilecek maks. kablo 10 mm (izolasyon dahil)
esiti
1) Etiket Gzerindeki bilgi
2) Birim
UYARI
[ ] Diger teknik veriler igin, bkz. "MOVI-PLC® advanced DH..41B kontrol Unitesi”,
1 "Fieldbus-Gateway UFR41B EtherNet/IP, Modbus/TCP ve PROFINET 1O el kitabi",
"Feldbus-Gateway UFF41B DeviceNet ve PROFIBUS DP" el kitabi.
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Teknik bilgiler |[2VAL 172 8
Kondansator modulu ek komponenti MXC igin teknik bilgiler [

P| Hz
8.6 Kondansatér modiilii ek komponenti MXC igin teknik bilgiler
MOVIAXIS® kondansatér modiilii o3
MXC80A-050-503-00
Tip 050
GIiRiS
DC link anma gerilimi Upcp U \ DC 560
Depolanabilir enerji3) w Ws 1000
Pik gli¢ kapasitesi kW 50
Kesit ve kontaklar mm CU raylar 3 x 14, M6 rakor
GENEL
Kapasite C uF 4920
Actiktan sonra galismaya hazir
olana kadar gegen siire s 10
Agirlhik kg 12.6
G ' mm 150
Boyutlar: Y mm 400
D mm 254
1) Etiket Gzerindeki bilgi
2) Birim
3) Usebeke = 3 X AC 400 V
8.6.1 Kondansator modiilii kontrol bélimu
mgx&ﬁfls@ LD GLCIE SR Genel elektronik verileri
DC 24 V besleme gerilimi DC 24V + % 25 (EN 61131)
COMBICON 5.08
Kesit ve kontaklar her klemens icin bir damar: 0.20 — 1.5 mm?
her klemens igin iki damar: 0.25 - 1.5 mm?
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Teknik bilgiler
Tampon modul komponenti MXB igin teknik bilgiler

8.7

Tampon modiil komponenti MXB igin teknik bilgiler

MOVIAXIS® tampon modiil " 2
MXB80A-050-503-00
Tip 050
GIiRiS
DC link anma gerilimi® Up¢c, u v DC 560
Kesit ve kontaklar mm CU raylar 3 x 14, M6 rakor
GENEL
Kapasite C uF 4920
Actiktan sonra galismaya hazir
olana kadar gegen siire s 10
Agirhk kg 11
G mm 150
Boyutlar: Y mm 400
D mm 254
1) Etiket Gzerindeki bilgi

2) Birim
3) Ugebeke = 3 X AC 400 V

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®




24 V anahtarlamali gti¢ kaynagi moduli komponenti MXS teknik bilgileri 7

Teknik bilgiler |[2VAL 172

8.8 24 V anahtarlamali glic kaynagi modiilii komponenti MXS teknik bilgileri

MOVIAXIS® 24 V anahtarlamali gii¢ kaynag 1) 2)
moduli
MXS80A-...-503-00
Tip 060
GIRIS DC link iizerinden
DC link anma gerilimi UpcL u \ DC 560
Kesit3) ve kontaklar CU raylar 3 x 14, M6 rakor
GIRIS harici 24 V iizerinden
DC 24 - % 0/ + % 10 — frene dogrudan kumanda edildiginde
Girig anma gerilimi Uy u \Y DC 24 + % 25 (EN 61131) — Fren anahtarlama cihazi tzerinden
kontrol edildiginde
PC6
Kesit ve kontaklar mm?2 her klemens igin bir damar: 0.5 — 6
her klemens icin iki damar: 0.5 — 4
CIKIS
DC 3 x 24 (toplam kiitle) DC-link izerinden beslemede tolerans:
Nominal ¢ikig gerilimi U u \Y DC 24 — % 0/ + % 10 harici 24 V izerinden besleme: Beslenecek
gerilime gore
Nominal ¢ikis akimi | | A 3x10%
Anma cikig giicii P P W 600
COMBICON 5.08
Kesit ve kontaklar mm? her klemens igin bir damar: 0.20 — 1.5 mm?
her klemens igin iki damar: 0.25 - 1.5 mm?

GENEL
Uz diismesinde kopriileme siiresi® t s Anma glict 10 msn Uzerinde
Verim yakl. % 80
Agirhk kg 43
Boyutlar B mm 60

Y mm 300

D mm 254

N =
= — —

Etiket Gzerindeki bilgi
Birim
Malzeme kalinligi [mm] x genisligi [mm]

4) Toplam kapasite 600 W oldugundan, eszamanli olarak miumkun degil

5) Asagidaki 6lgiim noktasi igin gegerlidir: 10 ms'yi saglamak igin diigen DC-link geriliminin kenar egimi (dUpc, / dt) > (200 V / 1 ms).

Gegerli oldugu Up, gerilimi 3 x AC 380 V.
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LYAL 7 Teknik bilgiler
7 DC-Link desarj moduli komponenti MXZ teknik bilgileri

P| Hz

8.9 DC-Link desarj modiilii komponenti MXZ teknik bilgileri
8.9.1 DC-Link desarj modiilii gii¢ bolimii

MOVIAXIS® DC-Link desarj modiilii 1 2) Boyut 1
MXZ80A-...-503-00
Tip 050
GIRIS (DC LINK)
DC link anma gerilimi® UpcL U \ DC 560
Kesit¥ ve kontaklar CU raylar 3 x 14, M6 rakor
Doniistiiriilebilen enerji E E J 5000
CIKIS
Fren direnci R R Q 1
Desarj baglantisi SEW firmasina ait 6zel rakor
Kesit ve kontaklar mm? M6, saplama civata
Gii¢ ekranlama klemensine baglantisi mm? maks. 4 x 16
GENEL
Sebeke ve 24 V gerilim sn <10
acildiktan sonra ¢alismaya hazirdir.
Kisa devre sonrasi hazir olma siiresi sn Uygulamaya bagh
Hizli desarjin tekrarlanabilirligi s 60
Hizli degarj siiresi s <1
Kapatma sicakhgi °C 70
Agirlik kg 3.8

G mm 120
Boyutlar: Y " mm 235

D mm 254

1) Etiket Gzerindeki bilgi
2) Birim

3) Ugebeke = 3 * AC 500 V ise, anma sebeke ve ¢ikis akimlari verilen anma degerlerine gére % 20 distrilmelidir.

4) Malzeme kalinhidi [mm] x genisligi [mm]

8.9.2 DC-Link desarj modiilii kontrol boliimii

MOVIAXIS® DC-Link desarj modiilii
Inhibit

Genel elektronik verileri

Desarj islemi kontrol sinyali (Low-aktif)

DC 24 V besleme gerilimi

DC 24 + % 25 (EN 61131-2)

Kesit ve kontaklar

Sic

COMBICON 5.08
her klemens igin bir damar: 0.20 — 1.5 mm?2
her klemens igin iki damar: 0.25 — 1.5 mm?2

Bir aks modull baglantisi icin degerlendirme sinyali (dijital girise baglanir);
salt akimi < 50 mA

1) Birim
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Teknik bilgiler |24 |2 8
iki sirali aks sistemi yapisinin teknik bilgileri 7

8.10 ki sirali aks sistemi yapisinin teknik bilgileri

Asagidaki tabloda iki sirali montaj igin, yukarida verilen teknik bilgilerden farkli olan
teknik bilgiler verilmektedir.

MOVIAXIS® MX

Koruma sinifi EN 60529 IP10

DC Link baglanti kablosunun kesiti 35 mm?
Kablo pabucundaki rakor M8

Sikma momentleri

Kapak igin tespit vidalan 25—-3Nm
izolatordeki akim raylarinin tespit vidalan 2.5-3Nm
DC Link baglantilarinin tespit vidalari 3-4Nm

8.11 24 V akim tiiketimi igin teknik bilgiler

MOVIAXIS®-cihazlarin akim tiiketimi ve opsiyonlari agma zamanlarina baglidir. Bu
sebepten akim tuketimlerini vermek igin, agma zamanina gore projelendiriimelidir.

Bu konudaki bilgiler icin "Cok Aksli Servo Sirucu MOVIAXIS®" sistem el kitabina
bakiniz.
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LYAL 7 Teknik bilgiler
7 Fren direngleri igin teknik bilgiler

P| Hz

8.12 Fren direngleri igin teknik bilgiler

8.12.1 UL- ve cUL-onayi

Cok aksli servo siiriicii MOVIAXIS® ile baglantili olarak BW... tipi fren direncleri UL ve
cUL onaylidir. SEW-EURODRIVE istek uzerine ilgili sertifikay birlikte verebilir.

Asagidaki fren direnglerinin cRUus onaylari gok eksenli servo sirtcuye bagh degildir:
+ BW012-015-01
+ BWO006-025-01
+ BW006-050-01
+ BW004-050-01

SEW-EURDRIVE istek Uzerine ilgili sertifikayi birlikte verebilir.

8.12.2 Teknik bilgiler

. e 1) BW027- BW027- BW247 BW247-T BW347 BW347-T BW039-
Fren direnci tipi 006 012 050
Parga numarasi 822 4226 822 4234 8207143 | 18200842 | 8207984 18201350 | 8216916
Gii¢ kaynagi modiiliiniin
giic sinifi kW 10, 25, 50, 75
% 100 CDF'deki
yiiklenebilirlik? kW 06 12 2 4 °
Direng degeri Rgy Q 27+ %10 47 £ % 10 39+%10
Tetikleme akimi (F16'dan
Ir ( ) ARMS 4.7 6.7 6.5 9.2 1.3
Celik
Yap! tipi Tel direng I1zgara
direng
Baglantilar mm?2 Seramik klemensler 2.5
% 100 CDF'deki izin A DC 20
verilen klemens akim yiikii
% 40 CDF'deki izin verilen A DC 25
klemens akim yiikii
Absorbe edilebilen enerji KWs 10 28 64 84 600
miktari
Koruma sinifi IP20 (monte edilmis durumda)
Ortam sicakhgi ¥y °C -20 ile +45 arasi
Sogutma sekli KS = Kendiliginden sogutmali
1) Birim
2) CDF =Tp <120 sn gevrim suresine bagl fren direnci ¢caligma siiresi
Fren direnci tipi R BW012-015 BW%1122')°15' ngggz- BW1§'°25' ngggz- BWO;TZ’ 190 pwors-T
Parga numarasi 8216797 18200109 8216800 18204147 | 8216819 | 1820 1415 | 18204139
Gii¢ kaynagi modiiliiniin
giic sinifi kw 25,50, 75
% 100 CDF'deki
yiiklenebilirlik?) kw 1.5 1.5 25 5.0 10 16
Direng degeri Rgy Q 12+ % 10 15+ % 10
Tetikleme akimi (F16'dan) Ig Agms 1.2 1.2 14.4 20.4 28.8 31.6
Yapi tipi Tel direng Celik 1zgara direng
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Teknik bilgiler
Fren direncleri icin teknik bilgiler

z
P| Hz

Fren direnci tipi D Bwotzors  DWOISDIS BUDIZ BWI2025- BWNMZ- BWOI2M00 pwetst
Baglantilar mm? Seramik klemensler 2.5
o L i .
% 100 CDF dekl_!2|_r_1 verilen A DC 20
klemens akim yiikii
o L i .
% 40 CDF'deki |E|n__verllen A DC 25
klemens akim yiikii
Absorbe edilebilen enerji 34 240 360 600 1260 1920
miktan
Koruma sinifi IP20 (monte edilmis durumda)
Ortam sicakhgi 9y °C -20 ile +45 arasi
Sogutma sekli KS = Kendiliginden sogutmal

1) Birim

2) Fren direngleri baglantisi 1 Q
3) CDF = Tp =120 sn gevrim siiresine bagli fren direnci ¢alisma suresi

Fren direnci tipi 1| BW006-025-01% | BW006-050-01 BW106-T BW206-T BW004-050-01
Parga numarasi 18200117 18200125 1820 0834 1820 4120 18200133
Gii¢ kaynagi modiiliiniin KW 50 75 75
gugc sinifi ’

% 100 CDF'deki

yiiklenebilirlik3) kw 25 50 13 18 50
Direng degeri Rgy Q 5.8+ % 10 6% 10 3.6+ % 10
Tetikleme akimi (F16'dan) A 208 294 46.5 547 373

I RMS - - - - -
Yapi tipi Celik 1zgara direng

Baglantilar M8 pim

Baglanti pimi i¢in % 100

CDF'de izin verilen akim A DC 115

yiikii

Baglanti pimi igin % 40

CDF'de izin verilen akim A DC 143

ylikii

Absorbe edilebilen enerji

miktars kWs 300 600 1620 2160 600
Koruma sinifi IP20 (monte edilmis durumda)

Ortam sicakhigi Vy °C -20 ile +45 arasi

Sogutma sekli

KS = Kendiliginden sogutmali

1) Birim

2) Fren direngleri baglantisi 1 Q
3) CDF = Tp =120 sn gevrim siiresine bagli fren direnci ¢alisma suresi
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LYAL 7 Teknik bilgiler
7 Gug¢ kaynagl modulu igin sebeke filtresi opsiyonunun teknik bilgileri
P| Hz

8.13 Gii¢ kaynagi modiilii igin sebeke filtresi opsiyonunun teknik bilgileri
+ Sebeke filtresi frekans geviriciler tarafindan sebekeye parazit yayilmasini bastirir.
+  Sebeke filtresi NF... ile MOVIAXIS® arasinda anahtarlama olmamalidir.
* NF... sebeke filtreleri MOVIAXIS® cihazdan bagimsiz olarak cRUus ruhsatina

250

sahiptir.
Sebeke filtresi tipi NF018-503 NF048-503 NF085-503 NF150-503
Parga numarasi 827 4134 827 117 8 827 4150 827 4177
Gii¢ kaynagi moduilii Boyut 1 Boyut 2 Boyut 3 Boyut 3
:"E°Nm5ig‘1’:sg?abggfe‘-;’eﬁi:mi 3 x AC 380 V — 500 V, 50/60 Hz
Anma akimi In AC 18 A AC 48 A AC 85 A AC 150 A
In P\/'de gii¢ kaybi 12W 22 W 35w 90 W
Uy 'de toprak kagagi akimi <25mA <40 mA <30 mA <30 mA
Ortam sicakhigi  dy -25—-+40 °C
Koruma sinifi IP20 (EN 60529)
Baglantilar L1-L3/L1'-L3" 4 mm? (AWG 10) 10 mm? (AWG 8) 35 mm? (AWG 2) 50 mm? (AWG1/0)
Sikma momenti  L1-L3/L1'-L3' 0.8 Nm 1.8 Nm 3,7 Nm 3,7 Nm
Baglanti PE M5 pim M6 pim M8 M10
Sikma momenti PE 3.4 Nm 5.5 Nm 12.8 Nm 23.8 Nm
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Teknik bilgiler
Gug kaynagi moduli icin sebeke sok bobini opsiyonunun teknik bilgileri 7

8.14 Gii¢ kaynagi modiilii igin sebeke sok bobini opsiyonunun teknik bilgileri

Sebeke sok bobinleri kullanimi istege baghdir:

* Asin gerilim korumasini desteklemek igin

*  Sebeke akimini dlzlestirmek igin, Ust titresimleri azaltmak icin

+ Parazitli sebeke geriliminde koruma saglamak icin

» Girig tarafindan paralel baglanmis ve ortak sebeke sok bobinli frekans geviricilerde
yukleme akimini sinirlandirmak igin (sebeke sok bobini anma akimi = frekans gevirici
akimlarinin toplami).

ND.. sebeke sok bobinleri MOVIAXIS® cihazdan bagimsiz olarak cRUus ruhsatina

sahiptir.
Sebeke giris sok bobini tipi ND020-013 ND045-013 ND085-013 ND150-013
Parga numarasi 826 0125 826 013 3 826 014 1 825548 2
Gii¢ kaynagi modulii Boyut 1 Boyut 2 Boyut 3 Boyut 3
Nominal sebeke gerilimi Uy 3 x AC 380 V- 500V, 50/60 Hz
(EN 50160’a gore)
Anma akimi In AC 20 A AC45A AC 85 A AC 150 A
In P\/'de gii¢ kaybi 10w 15W 25W 65 W
indiiktans Ly 0,1 mH 0,1 mH 0,1 mH 0,1 mH
Ortam sicakhigi  dy -25-+45°C
Koruma sinifi IPOO (EN 60529)
Baglantilar L1-L3/L1'-L3' Seri klemensler Seri klemensler Seri klemensler M10 pim
PE 4 mm? (AWG12) 10 mm? (AWG8) 35 mm?2 (AWG2) PE: Pim M8
Sikma momenti 0.6 —0.8 Nm maks. 2.5 Nm 3.2-3.7Nm M10 pim: 10 Nm
PE: 6 Nm
8.15 Emniyet teknigi (giivenli durma)
UYARILAR
° Bu konu ile ilgili olarak asagdidaki dokiimanlar dikkate alinmalidir:
1 « MOVIAXIS® MX — islevsel glivenlik

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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Teknik bilgiler

Coklu enkoder karti opsiyonu XGH11A, XGS11A igin teknik veriler

8.16 Coklu enkoder karti opsiyonu XGH11A, XGS11A igin teknik veriler

Coklu enkoder karti XGH, XGS

1)

Cihaza ait besleme veriyolu lizerinden

glic tiiketimi (enkoder bagh degil) w 2

Bagh olan enkoderlerin besleme akimi . mA 500

400 msn icin pik ¢ikis akimi 5, mA 650

Emiilasyon ayari 2) 64/128/256/512/1024/2048/4096
Kablo uzunlugu m 120 nF/km kapasitans icin 100

kisa devre korumali evet

X61 teknik bilgileri

Tolerans \% +10

Goziiniirlik Bit 12

Giincellestirme arahgi psn 250

istenen n veya M degeri girisi
Kullanma sekli Genel 6lgim degeri girisi
Tork sinir degeri girisi

X62 teknik bilgileri

Arabirim RS422

Maksimum frekans kHz 200

Motor veya opsiyon enkoderi bazinda similasyon
cikisl, cihaz parametresi Uzerinden segilebilir
Ozellikler Coziunarlaligun 28 — 212 21 potansiyel olarak
segilebilmesi
Enkoder sinyalleri cogaltilabilir
Ayarlanmig olan olasi maks. hiz

Miimkiin olan maksimum hiz ayarlan- c¢oziniirlalik sayisi

mis olan emiilasyon ¢oziinirliiltigine did | 64 —-1024 sinirlandirma yok
baghdir 2048 5221

4096 2610

1) Birim

2) Her motor devri basina artim
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iletisim modiilii XFP11A opsiyonu igin teknik bilgiler 7

Teknik bilgiler |[2VAL 172

8.17 lletisim modiilii XFP11A opsiyonu igin teknik bilgiler

8.17.1 Aciklama

W

B P
| TRE2
FALLT

o)

lﬂ i
=
.

iletisim moduli XFP11A dogrudan MOVIAXIS® aks modiiliine entegre edilen bir
PROFIBUS-Slave modiilidir. PROFIBUS karti XFP11A ile aks modili dogrudan
PROFIBUS uyumlu kontrol sistemlerine baglanabilir. Her aks modiline sadece bir

PROFIBUS karti XFP11A takilmalidir.

XFP11A opsiyonu
Parga numarasi 1820 4341
Giig tiiketimi P=25W

PROFIBUS Protokol
tipleri

PROFIBUS-DP ve DP-V1 (IEC 61158 gore)

Otomatik baud hizi
taninmasi

9.6 kBaud — 12 Mbaud arasi

Baglanti teknigi

9-kutuplu Sub-D fig lizerinden
IEC 61158’e gore soket baglantilari

Bus sonlandirma

Entegre edilmedi, devreye alinabilir sonlandirtma direngli PROFIBUS
fislerle gergeklestiriimelidir.

istasyon adresi

0 — 125, DIP anahtari tUzerinden ayarlanabilir

GSD dosyasinin adi

SEW_6006.GSD (PROFIBUS DP)
SEWA6003.GSD (PROFIBUS DP-V1)

DP-ldent Numarasi

60060y = 24582,

Uygulamaya 6zel para-
metre belirleme verileri
(Set-Prm-UserData)

Diyagnoz verileri

Uzunluk 9 bayt

Hex parametre ayari 00,00,00,06,81,00,00,01,01 = DP diyagnoz alarmi
= KAPALI

Hex-Parametre belirleme 00,00,00,06,81,00,00,01,00 = DP-Diyagnoz
alarmi = AGIK

Standart diyagnoz 6 bayt

Devreye alma araglan

PC programi MOVITOOLS® MotionStudio

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®
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VA / 7l Teknik bilgiler

7 EtherCAT™ fieldbus arabirimi opsiyonunun teknik bilgileri

P| Hz

8.18 EtherCAT® fieldbus arabirimi opsiyonunun teknik bilgileri

8.18.1 XFE24A i¢in agiklama

Fieldbus arabirimi XFE24A bir EtherCAT® aglarina baglanan bir slave moduldur. Bir aks
moduiliine en fazla bir fieldbus arabirimi XFE24A baglanabilir. MOVIAXIS® fieldbus ara-
birimi XFE24A ile tiim EtherCAT® master sistemleri ile iletisim kurabilir. Kablolama gibi
tim ETG (EtherCAT® Technology Group) standartlari desteklenir. Bunun igin 6nden ve
mdusteri tarafindan kablolanmalidir.

XFE24A opsiyonu (MOVIAXIS®)

fow Standartlar IEC 61158, |IEC 61784-2
*- Baud Hizi 100 MBaud tam duplex
e Baglanti teknigi 2 x RJ45 (8x8 modiiler jack)

::=:w Bus sonlandirma Bus sonlandirma otomatik olarak aktive edildiginden entegre edilmedi.
Emecat OSl Layer Ethernet Il

istasyon adresi

EtherCAT®-Master lizerinden ayar

Vendor ID

0x59 (CANopenVendor ID)

EtherCAT® Services

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

MOVIAXIS® bellenim
durumu

Bellenim durumu 21 veya daha yuksegi

Devreye alma araglari

PC-Programi MOVITOOLS® MotionStudio version 5.40 ve iizeri

8.18.2 XSE24A i¢in agiklama

Opsiyon XSE24A — EtherCAT® uyumlu sistem bus SBusPlus icin aciklamalar "Montaj"

(— sayfa 113) boliminden

alinabilir.

Isletme Kilavuzu — Cok Eksenli Servo Stiriicii MOVIAXIS®




iletisim modiilii K-Net opsiyonu icin teknik bilgiler 7

Teknik bilgiler |24 |2

8.19 lletisim modiilii K-Net opsiyonu igin teknik bilgiler

8.19.1 Aciklama

;FT

iletisim mod(ilii XFA11A (K-Net) high-speed veri aktarimi igin bir seri bus sistemine bag-
lanan bir slave modidildiir. Her MOVIAXIS® MXA aks modiiliine en fazla bir adet iletisim
moduli XFA11A (K-Net) takilmahdir.

Klemens
baglantilari Klemens Atama Kisa acgiklama
i % X31: K-Net baglantisi (RJ-45 soket)
i § X32: K-Net baglantisi (RJ-45 soket)
UYARI
(] o y .
1 X31 ve X32 figleri istege gore giris veya ¢ikis olarak baglanabilir
Teknik bilgiler
K-Net
Glg tiketimi 2W
Elektriksel yalitim hayir
Bus bant genigligi maks. 50 Mbit/sn
Baglanti teknigi 2xRJ-45
Her bolim igin maks. kablo uzunlugu 50 m
Aktarma ortami CAT7 kablo
Arabirimler K-Net:  Onden
Seri bus
Galvanik ayirma yok
K-Net'in 6zellikleri Bus bant genigligi maks. 50 MBit/s
iki RJ-45 soketli baglanti teknigi
Aktarma ortami CAT7 kablo
Kartin ozellikleri Servo siiriicii MOVIAXIS® MX'e monte etmek icin (g6vde genis-
ligi 60 mm'den itibaren)
UYARI
(] Glc ve akim degerleri DC 24 V igin verilmistir. Cihaz igindeki anahatarlama parcalarin-
1 daki kayiplar géz éndne alindi.
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EYAL M Teknik bilgiler
7 lletisim Giris/cikis moduli XIO11A, XIA11A opsiyonu igin teknik bilgiler
P| Hz

8.20 lletisim Giris/gikis modiilii XIO11A, XIA11A opsiyonu igin teknik bilgiler
8.20.1 Aciklama

Giris/cikis modiilleri XIO11A / XIA11A dijital veya dijital/analog karisik opsiyon modiil-
leridir. Bu moddullerle hem dijital hem de analog sinyaller okunabilir veya servo surtcu-

den verilebilir.

8.20.2 Dijital karma modiil XIO11A

Genel bilgiler

Besleme gerilimi DC 24V + 25 %, 4 A" (EN 61131-1)

IO'larin girisi onden

Adres ayari 16 basamakli adres anahtari ile (sadece 1 ve 3

konumlarr)

Baglanti kontaklari

Frekans cgevirici tarafi gug tiketimi

COMBICON 5.08
her klemens igin bir damar: 0.20 — 2.5 mm?2
her klemens igin iki damar: 0.25 — 1 mm?

0.6 W

Dijital girisler

Girig sayisi 8

Girig tipi Tip 1, EN 61131-2 uyarinca

Filtre 500 Hz

"1" igin gerilim araligi 15V<UH=<30V

"0" igin gerilim araligi -3VsUL=s5V

Diizenleme siiresi 1 msn

Elektriksel yalitim evet

Dijital cikiglar

Cikis sayisi 8

Cikis tipi Dijital ¢ikislar EN 61131-2'ye gore
Anma gerilim DC 24V

Diizenleme siiresi 1 msn

Anma akimi 0.5A

Gug kaybi anma akiminda 0.1 W (Rgp, maks: 400 mQ)

Endiktif ytklenebilirlilik

maks. 1 Hz igin 100 mJ

Koruyucu donanim

Elektriksel yalitim

Kisa devre ve asiri yuklenme korumasi

evet

1) Maksimum 4 A akim gerektigi gibi harici olarak sigortalanmalidir.
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iletisim Giris/cikis modiilii XIO11A, XIA11A opsiyonu igin teknik bilgiler 7

Teknik bilgiler |[2VAL 172

8.20.3 Analog/ dijital karma modiil XIA11A

Genel bilgiler

Besleme gerilimi

IO'larin girisi

DC 24V + 25 %, 2 A (EN 61131-1)

onden

Adres ayari

Baglanti kontaklar

16 basamakli adres anahtari ile (sadece 1 ve 3
konumlart)

COMBICON 5.08
her klemens i¢in bir damar: 0.20 - 2.5 mm?2
her klemens igin iki damar: 0.25 — 1 mm?

Frekans cevirici tarafi glic tiiketimi

0.7wW

Analog girigler

Giris sayisi 2

Giris araligi +10V

Girig tipi farkh

Déndsium gevrimi 1 msn

Cozunurlik 12 Bit

Elektriksel yalitim hayir

izin verilen maks. daimi asiri yiik +30 V, GND'ye
Giris empedansi > 20 kQ (EN 61131)
Hassasiyet (25 °C'de) +02%

Sicaklik katsayisi 6lgim hatasi 100 ppm SKE")/ °C
Girig filtresi sinir frekansi 250 Hz

Analog cikiglar

Cikis sayisi 2

Cikis araligi +10V

Doénusum gevrimi 1 msn

Cozunurlik 12 Bit

Elektriksel yalitim hayir

Cikis yUku min. 1 kQ
Hassasiyet (25 °C'de) +01%

Sicaklik katsayisi 6lgim hatasi 100 ppm SKE" °C
Minimum yikselme siresi (0 — 10 V) 100 ps

Dijital girisler

Girig sayisi 4

Girig tipi Tip 1, EN 61131-2 uyarinca
Filtre 500 Hz

"1" igin gerilim aralig 15V<UH<30V
"0" igin gerilim araligi -3VsUL=s5V
Diizenleme siiresi 1 msn

Elektriksel yalitim evet

Tablonun devami arka sayfada. Dip notu arka sayfada.
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8 LYAL 7 Teknik bilgiler

7 / iletisim Giris/gikis moduli XIO11A, XIA11A opsiyonu icin teknik bilgiler
P| Hz
Dijital cikiglar
Cikis sayisi 4
Cikis tipi Dijital ¢ikislar EN 61131-2'ye gore
Anma gerilim DC 24V
Diizenleme siresi 1 msn
Anma akimi 0.5A
Gig kaybi Anma akiminda 0.1 W (R, maks: 400 mQ)
Enduktif yUklenebilirlilik maks. 1 Hz igin 100 mJ
koruyucu donanim Kisa devre ve asiri yliklenme korumasi
Elektriksel yalitim evet

1) SKE = Skala son degeri
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Ek
Kullanilabilen enkoderler

9 Ek

9.1 Kullanilabilen enkoderler

SEW enkoder tanimi

Asagidaki tablolarda verilen enkoderler ¢oklu enkoder karti tarafindan degerlendirilir.

Enkoder sistemi

Uretici tanimi/iiretici

Enkoder besleme

gerilimi

AL1H . Hiperface® dogrusal enkoder L230 / SICK-Stegmann .
EKOH Single-Turn Hiperface® SKS36 / SICK-Stegmann
ASOH Multi-Turn Hiperface® mutlak deger SRS36 / SICK-Stegmann

enkoderi
ES1H Single-Turn Hiperface® SRS50 / SICK-Stegmann
ES3H/ES4H Single-Turn Hiperface® mutlak deger SRS64 / SICK-Stegmann

enkoderi
AKOH Multi-Turn Hiperface® SKM36 / SICK-Stegmann
AS1H " Multi-Turn Hiperface® SRM50 / SICK-Stegmann
AS3H/AS4H Z/Inuklg-dTel:irn Hiperface® mutlak deger SRM64 / SICK-Stegmann
AV1H Hiperface® mutlak deger enkoderi SRM50C3 / SICK-Stegmann
EV1S Sinlis ROD486 1024 / Heidenhain
EV2R Artimsal enkoder OG71-DN 1024R / Hubner 12V
AV1Y Mutlak deger enkoderi SSI ROQ424SSI / Heidenhain
ES1S OG72S-DN1024R / Hibner
ES2S OG72S-DN1024R / Hibner
EV2S OG71S-DN1024R / Hiibner
EH1S HOG74-DN1024R / Hubner
ES1R OG72-DN1024R / Hibner
ES2R Artimsal enkoder OG72-DN1024R / Hlbner
EH1R HOG74-DN1024R / Hubner
ES1T OG72-DN1024TTL / Hibner
ES2T OG72-DN1024TTL / Hibner
EH1T HOG74-DN1024TTL / Hibner
EVIT TTL ROD426 1024 / Heidenhain
EV2T OG71-DN 1024TTL / Hlbner
ES1T OG72-DN1024TTL / Hibner 1)
ES2T Artimsal enkoder OG72-DN1024TTL / Hibner oV
EH1T HOG74-DN1024TTL / Hibner
EVIR TTL ROD466 1024 / Heidenhain
EV1iC HTL ROD436 1024 / Heidenhain 242

1) Sadece DWI11A opsiyonu ile galistirilabilir

2) Sadece arabirim adaptori ile kullanilabilir
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Kullanilabilen enkoderler

260

Enkoder sistemi

Uretici tanimi/iiretici

Enkoder besleme
gerilimi

Lazer enkoder

DMES5000 / SICK-Stegmann

Lazer enkoder DME4000 / SICK-Stegmann 24V
BTL5-S112-M1500-P-S32 / Balluf
AMS200/200 / Leuze
OMS1 / Leuze
WCS2 LS 311 / Pepperl & Fuchs
DME 3000 111 / Sick
SSI DME 5000-111 / Sick 24V
AG626 / Stegmann
LE100/ T&R
EDM / Visolux
OMS2 / Leuze
WCS2A / Pepperl & Fuchs
Sri]rlm(%lgglr'iurn Hiperface® mutlak deger SRS60 / SICK-Stegmann
g/lnuklg;j-lx-aurim Hiperface® mutlak deger SRM60 / SICK-Stegmann 12v
Single-turn mutlak deger enkoderi ECN1313 / Heidenhain
Multi-turn mutlak deger enkoderi EQN1325 / Heidenhain
GM401/IVO
SSI AG100 MSSI / Stegmann 12V
CE58 / T&R
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Ek
AWG'ye gore kablo ol¢iusu birimleri

1]
(e

9.2 AWG'ye gbre kablo 6lgiisii birimleri

AWG, American Wire Gauge teriminin kisaltilmasidir ve tel boyutlarini belirtir. Bu
numara bir kablonun ¢apini ve kesitini kodlanmis olarak belirtir. Kablolarin bu sekilde
tanimlanmasi genelde sadece ABD'de kullanilir. Bu bilgiler bazen Avrupa'daki katalog
ve veri bilgi foylerinde de bulunur.

AWG Tanimi Kesit (mm?)
000000 (6/0) 185
00000 (5/0) 150
0000 (4/0) 120
000 (3/0) 90
00 (2/0) 70
0 (1/0) 50

1 50
2 35
3 25
4 25
5 16
6 16
7 10
8 10
9 6

10 6

11 4

12 4

13 25
14 25
15 25
16 1.5
16 1

18 1

19 0.75
20 0.5
21 0.5
22 0.34
23 0.25
24 0.2
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Kisaltmalar

Kisaltmalar
Kisaltma Uzun sekli Anlami
BGND Fren bgglgntlm referans
potansiyeli
CAN Controller Area Network
CCU Configurable Control Unit
DCOM Dijital g_irisler icin referans
potansiyel
DGND Kuman_da _elektronigi _ref_erans_
PE potansiyeli genel bilgileri. PE ile
elektriksel baglanti yok
DI Digital In
DIN Deutsches Institut fiir Normung e.V.
DIN EN Avrupa standardi EN, Almancasi artik bir Alman
standardidir.
ISO Norm, degistirimeden Avrupa standardi
DIN EN ISO olarak kabul edildi ve Alman standartlarina dahil
edildi.
Degistiriimeden Alman standardi olarak kabul
DIN IEC -
edilen uluslararasi standard.
DO Digital Out
EN Avrupa Standardi
FCB Function Control BlocK Modiiler bellenim yapisi
FS Functional Safety _Clh_az tara_fmdan sunulan given-
lik islevleri
GND Ground
HTL HoighVolt-Transistor-Logic
P International Protection = Uluslararasi korunma
tipi
ISO tarafindan hazirlanan ISO
ISO International Organisation for Standardization standartlari Uye ulkeler tarafin-
dan degistiriimeden kabul edilir
PDO Process Data Object islem verileri
PE Protected Earth: "Toprak hatti" Topraklama baglantisi
PELV Protective Extra Low Voltage Koruyucu algak gerilim
PWM Darbe Geniglik Modiilasyonu
RGND Emniygt rélesi icin referans
potansiyel
SELV Safety Extra Low Voltage
SS1/SS2 Safe Stop 1/ Safe Stop 2 Guvenli Durma 1/2
STO Safe Torque Off Guvenli olarak tork kapatma
TH/TF Termostat/Sicaklik termostatti
TTL Transistor-Transistor-Logic
C Underwriters Laboratories Inc. Kuzey Amerika kontrol isareti
ZK DC-Link
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CAN bus sistemi

Terminoloji

Profibus

K-Net

EtherCAT®
Coklu enkoder karti

EMU uyumlu muhafaza

EMU kablo rakoru

IP code
Yalitim direnci
Yalitim malzemeleri

iletken

Bellenim

Otomotiv endistrisi ve enduistriyel kontrol cihazlari igin seri bus sistemi. Bus ortami, 40 m'nin altindaki
kisa mesafeler igin iyi aktarim 6zelliklerine sahip biukumlu iletken ciftidir.

PROFIBUS (Process Field Bus) otomasyon tekniginde fieldbus iletisimi igin bir standart.

iletisim mod(ili XFA (K-Net) high-speed veri aktarimi igin bir seri bus sistemine baglanan bir slave
modulddr.

iletisim modiilii XFE24A bir EtherCAT® aglarina baglanan bir slave modulddr.
Coklu enkoder karti ile ekstra enkoderler degerlendirilebilir.

EMU kosullarina uygun muhafazalar elektrik, manyetik veya elektromanyetik alanlara karsi ekranlama
saglarlar. Bu girisim alanlari elektro statik desarjda, a¢-kapat islemleri esnasinda, hizli akim veya gerilim
degismelerinde, motor veya yuksek frekansli jeneratorler ¢alisirken olusabilir. Bu EMU kosullarina uygun
muhafazalar genelde bir EMU kablo rakoru ile birlikte kullanilir.

Kablo giriginin bir ekran baglama veya temas saglama olanagi ile izole edilmesi.

Muhafazalarin tehlikeli parcalara erisime, yabanci madde veya su girisine karsi korunma derecesini gos-
teren bir kodlama sistemi.

Bir malzemenin iki komsu kontagi veya topraklanmis bir kontagi oldukga yiksek direng degerlerinde
yalitma ozelligi.

Fis konnektorlerde yalitim igin termoplastik veya termoset plastik kullanilir. Malzeme segimi talep edilen
termik ve mekanik 6zelliklere baglhdir.

iletkenler bir veya gok damarl olabilir, yalitim kovanlari bulunabilir, ekranl olabilir ve montaj elemanlarini
korumak igin koruyucu dis kablolari bulunabilir. Fis konnektdrlere baglanacak iletkenler genelde esnek
kablolar, diiz kablolar, kaplanmig kablolar, ekranlanmis kablolar veya koaksiyel kablolar olabilir.

Uygulayici tarafindan degistirilemeyen uygulayiciya ait yazihm.
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9.5 Uygunluk beyanlari

EC Declaration of Conformity B RGDRIVE
900100010
SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG T

Ernst-Blickle-StraBe 42, D-76646 Bruchsal * J

declares under sole responsibility that the

frequency inverters of the series MOVIAXIS® 80A

are in conformity with

Low Voltage Directive 2006/95/EC
EMC Directive 2004/108/EC 4)
applied harmonized standards EN 61800-5-1:2007

EN 61800-3:2007

4) According to the EMC Directive, the listed products are not independently operable products. EMC
assessment is only possible after these products have been integrated in an overall system. The
assessment was verified for a typical system constellation, but not for the individual product.

Bruchsal 11.12.09

Johann Soder
Place Date Managing Director Technology a) b)

a) Authorized representative for issuing this declaration on behalf of the manufacturer
b) Authorized representative for compiling the technical documents
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EC Declaration of Conformity EURODRIVE

900110010

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG . &
Ernst-Blickle-StraRe 42, D-76646 Bruchsal T
declares under sole responsibility that the '
frequency inverters of the series MOVIAXIS® 81A
are in conformity with
Machinery Directive 2006/42/EC 1)
Low Voltage Directive 2006/95/EC
EMC Directive 2004/108/EC 4)
applied harmonized standards EN 13849-1:2008 5)

EN 60204-1:2007

EN 61800-5-1:2007

EN 61800-3:2007
1) These products are intended for installation in machines. Startup is prohibited until it has been

established that the machinery into which these products are to be incorporated complies with the
provisions of the aforementioned Machinery Directive.

4) According to the EMC Directive, the listed products are not independently operable products. EMC
assessment is only possible after these products have been integrated in an overall system. The
assessment was verified for a typical system constellation, but not for the individual product.

5) All safety-relevant requirements of the product-specific documentation (operating instructions,
manual, etc.) must be met over the entire product life cycle.

Bruchsal 11.12.09

Johann Soder
Place Date Managing Director Technology a) b)

a) Authorized representative for issuing this declaration on behalf of the manufacturer
b) Authorized representative for compiling the technical documents
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EC Declaration of Conformity EURODRIVE

900120010

SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG s
Ernst-Blickle-StraRe 42, D-76646 Bruchsal -
declares under sole responsibility that the
frequency inverters of the series MOVIAXIS® 82A
are in conformity with
Machinery Directive 2006/42/EC 1)
Low Voltage Directive 2006/95/EC
EMC Directive 2004/108/EC 4)
applied harmonized standards EN 13849-1:2008 5)

EN 61800-5-2: 2007

EN 60204-1:2007

EN 61800-5-1:2007

EN 61800-3:2007

EN 201: 1996
1) These products are intended for installation in machines. Startup is prohibited until it has been

established that the machinery into which these products are to be incorporated complies with the
provisions of the aforementioned Machinery Directive.

4) According to the EMC Directive, the listed products are not independently operable products. EMC
assessment is only possible after these products have been integrated in an overall system. The
assessment was verified for a typical system constellation, but not for the individual product.

5) All safety-relevant requirements of the product-specific documentation (operating instructions,
manual, etc.) must be met over the entire product life cycle.

Bruchsal 11.12.09

Johann Soder
Place Date Managing Director Technology a) b)

a) Authorized representative for issuing this declaration on behalf of the manufacturer
b) Authorized representative for compiling the technical documents
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10 Adres listesi

Almanya
Genel merkez Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Fabrika Ernst-Blickle-StralRe 42 Fax +49 7251 75-1970
Satig D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
Posta kutusu sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 « D-76642 Bruchsal
Fabrika / Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
En_t_jﬁs__triyel Christian-Pahr-Str.10 Fax +49 7251 75-2970
ediiktorler D-76646 Bruchsal
Service Orta SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710
Competence Center Ernst-Blickle-StralRe 1 Fax +49 7251 75-1711
D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte@sew-eurodrive.de
Kuzey SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Stralle 40-42 Fax +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (Hannover yakininda) sc-nord@sew-eurodrive.de
Dogu SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dankritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (Zwickau yakininda) sc-ost@sew-eurodrive.de
Giiney SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
DomagkstralRe 5 Fax +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (Munih yakinlarinda) sc-sued@sew-eurodrive.de
Bati SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30
Siemensstrale 1 Fax +49 2173 8507-55
D-40764 Langenfeld (Disseldorf yakinlarinda) sc-west@sew-eurodrive.de
Elektronik SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1780

Ernst-Blickle-StralRe 42
D-76646 Bruchsal

Fax +49 7251 75-1769
sc-elektronik@sew-eurodrive.de

Siiriicui Servisi Hotline / 24 saat acgik

+49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357

Almanya'daki diger servis istasyonlarinin adresleri istek izerine verilebilir.

Fransa
Fabrika Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Satig 48-54 route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Servis B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Fabrika Forbach SEW-USOCOME Tel. +33 3 87 29 38 00
Zone industrielle
Technopodle Forbach Sud
B. P. 30269
F-57604 Forbach Cedex
Montaj Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 557 26 39 00
Satis Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Servis 62 avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +334 72 15 37 00
Parc d'affaires Roosevelt Fax +334 72 1537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Nantes SEW-USOCOME Tel. +33 24078 42 00
Parc d’activités de la forét Fax +33 24078 42 20
4 rue des Fontenelles
F-44140 Le Bignon
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80

Zone industrielle
2 rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang

Fax +33 1 64 42 40 88

Fransa'daki diger servis istasyonlarinin adresleri istek Uzerine verilebilir.
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ABD
Fabrika Giiney Dogu SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 864 439-7537
Montaj Bolgesi 1295 Old Spartanburg Highway Fax Sales +1 864 439-7830
Satig P.O. Box 518 Fax Manufacturing +1 864 439-9948
Servis Lyman, S.C. 29365 Fax Assembly +1 864 439-0566
Fax Confidential/HR +1 864 949-5557
http://www.seweurodrive.com
cslyman@seweurodrive.com
Montaj Kuzey Bati SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 856 467-2277
Satig Bolgesi Pureland Ind. Complex Fax +1 856 845-3179
Servis 2107 High Hill Road, P.O. Box 481 csbridgeport@seweurodrive.com
Bridgeport, New Jersey 08014
Orta Bati SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 937 335-0036
Bolgesi 2001 West Main Street Fax +1 937 332-0038
Troy, Ohio 45373 cstroy@seweurodrive.com
Giiney Bati SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 214 330-4824
Bolgesi 3950 Platinum Way Fax +1 214 330-4724
Dallas, Texas 75237 csdallas@seweurodrive.com
Bati Bolgesi SEW-EURODRIVE INC. Tel. +1 510 487-3560
30599 San Antonio St. Fax +1 510 487-6433
Hayward, CA 94544 cshayward@seweurodrive.com
ABD'deki diger servis istasyonlarinin adresleri istek tUizerine verilebilir.
Arjantin
Montaj Buenos Aires SEW EURODRIVE ARGENTINA S.A. Tel. +54 3327 4572-84
Satig Centro Industrial Garin, Lote 35 Fax +54 3327 4572-21
Ruta Panamericana Km 37,5 sewar@sew-eurodrive.com.ar
1619 Garin http://www.sew-eurodrive.com.ar
Avustralya
Montaj Melbourne SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 3 9933-1000
Satis 27 Beverage Drive Fax +61 3 9933-1003
Servis Tullamarine, Victoria 3043 http://www.sew-eurodrive.com.au
enquires@sew-eurodrive.com.au
Sidney SEW-EURODRIVE PTY. LTD. Tel. +61 2 9725-9900
9, Sleigh Place, Wetherill Park Fax +61 2 9725-9905
New South Wales, 2164 enquires@sew-eurodrive.com.au
Avusturya
Montaj Viyana SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H. Tel. +43 1 617 55 00-0
Satis Richard-Strauss-Strasse 24 Fax +43 1 617 55 00-30
Servis A-1230 Wien http://www.sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at
Belgika
Montaj Briiksel SEW-EURODRIVE n.v./s.a. Tel. +32 16 386-311
Satis Researchpark Haasrode 1060 Fax +32 16 386-336
Servis Evenementenlaan 7 http://www.sew-eurodrive.be
BE-3001 Leuven info@sew-eurodrive.be
Service Endiistriyel SEW-EURODRIVE n.v./s.a. Tel. +32 84 219-878

Competence Center

rediiktorler

Rue de Parc Industriel, 31
BE-6900 Marche-en-Famenne

Fax +32 84 219-879
http://www.sew-eurodrive.be
service-wallonie@sew-eurodrive.be

Beyaz Rusya

Satis

Minsk

SEW-EURODRIVE BY
RybalkoStr. 26
BY-220033 Minsk

Tel.+375 17 298 47 56 / 298 47 58
Fax +375 17 298 47 54
http://lwww.sew.by

sales@sew.by
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Birlesik Arap Emirlikleri

Satis Sharjah Copam Middle East (FZC) Tel. +971 6 5578-488
Servis Sharjah Airport International Free Zone Fax +971 6 5578-499
P.O. Box 120709 copam_me@eim.ae
Sharjah
Brezilya
Fabrika Séao Paulo SEW-EURODRIVE Brasil Ltda. Tel. +55 11 2489-9133
Satis Avenida Amancio Gaiolli, 152 - Fax +55 11 2480-3328
Servis Rodovia Presidente Dutra Km 208 http://www.sew-eurodrive.com.br
Guarulhos - 07251-250 - SP sew@sew.com.br
SAT - SEW ATENDE - 0800 7700496
Bulgaristan
Satis Sofya BEVER-DRIVE GmbH Tel. +359 2 9151160
Bogdanovetz Str.1 Fax +359 2 9151166
BG-1606 Sofia bever@bever.bg
Cezayir
Satis Cezayir REDUCOM Sarl Tel. +213 21 8214-91
16, rue des Freres Zaghnoune Fax +213 21 8222-84
Bellevue info@reducom-dz.com
16200 El Harrach Alger http://www.reducom-dz.com
Cek Cumbhuriyeti
Satig Prag SEW-EURODRIVE CZ S.R.O. Tel. +420 255 709 601
Luzna 591 Fax +420 220 121 237
CZ-16000 Praha 6 - Vokovice http://www.sew-eurodrive.cz
sew@sew-eurodrive.cz
Siiriicu Servisi HOT-LINE +420 800 739 739 (800 SEW SEW) | Servis:
Hotline / 24 saat Tel. +420 255 709 632
acik Fax +420 235 358 218
servis@sew-eurodrive.cz
Cin
Fabrika Tientsin SEW-EURODRIVE (Tianjin) Co., Ltd. Tel. +86 22 25322612
Montaj No. 46, 7th Avenue, TEDA Fax +86 22 25323273
Satig Tianjin 300457 info@sew-eurodrive.cn
Servis http://www.sew-eurodrive.com.cn
Montaj Suzhou SEW-EURODRIVE (Suzhou) Co., Ltd. Tel. +86 512 62581781
Satig 333, Suhong Middle Road Fax +86 512 62581783
Servis Suzhou Industrial Park suzhou@sew-eurodrive.cn
Jiangsu Province, 215021
Guangzhou SEW-EURODRIVE (Guangzhou) Co., Ltd. Tel. +86 20 82267890
No. 9, JunDa Road Fax +86 20 82267922
East Section of GETDD guangzhou@sew-eurodrive.cn
Guangzhou 510530
Shenyang SEW-EURODRIVE (Shenyang) Co., Ltd. Tel. +86 24 25382538
10A-2, 6th Road Fax +86 24 25382580
Shenyang Economic Technological shenyang@sew-eurodrive.cn
Development Area
Shenyang, 110141
Vuhan SEW-EURODRIVE (Wuhan) Co., Ltd. Tel. +86 27 84478388

10A-2, 6th Road
No. 59, the 4th Quanli Road, WEDA
430056 Wuhan

Fax +86 27 84478389
wuhan@sew-eurodrive.cn
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Cin
Xi'An SEW-EURODRIVE (Xi'An) Co., Ltd. Tel. +86 29 68686262
No. 12 Jinye 2nd Road Fax +86 29 68686311
Xi'An High-Technology Industrial Development  xian@sew-eurodrive.cn
Zone
Xi'An 710065
Cin’deki diger servis istasyonlarinin adresleri istek Gzerine verilebilir.
Danimarka
Montaj Kopenhag SEW-EURODRIVEA/S Tel. +45 43 9585-00
Satig Geminivej 28-30 Fax +45 43 9585-09
Servis DK-2670 Greve http://www.sew-eurodrive.dk
sew@sew-eurodrive.dk
Estonya
Satig Tallin ALAS-KUUL AS Tel. +372 6593230
Reti tee 4 Fax +372 6593231
EE-75301 Peetri killa, Rae vald, Harjumaa veiko.soots@alas-kuul.ee
Fas
Satis Muhammediye SEW EURODRIVE SARL Tel. +212 523 32 27 80/81
Servis Z.l. Sud Ouest - Lot 28 Fax +212 523 32 27 89
2éme étage sew@sew-eurodrive.ma
Mohammedia 28810 http://www.sew-eurodrive.ma
Fildisi Kiyisi
Satis Abidjan SICA Tel. +225 21 2579 44
Société industrielle & commerciale pour Fax +225 21 25 88 28
I'Afrique sicamot@aviso.ci
165, Boulevard de Marseille
26 BP 1115 Abidjan 26
Finlandiya
Montaj Lahti SEW-EURODRIVE OY Tel. +358 201 589-300
Satis Vesimaentie 4 Fax +358 3 780-6211
Servis FIN-15860 Hollola 2 http://www.sew-eurodrive fi
sew@sew.fi
Fabrika Karkkila SEW Industrial Gears Oy Tel. +358 201 589-300
Montaj Valurinkatu 6, PL 8 Fax +358 201 589-310
FI1-03600 Karkkila, 03601 Karkkila sew@sew.fi
http://www.sew-eurodrive.fi
Gabon
Satis Libreville ESG Electro Services Gabun Tel. +241 741059
Feu Rouge Lalala Fax +241 741059
1889 Libreville esg_services@yahoo.fr
Gabun
Giiney Afrika
Montaj Johannesburg SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 11 248-7000
Satis Eurodrive House Fax +27 11 494-3104
Servis Cnr. Adcock Ingram and Aerodrome Roads http://www.sew.co.za
Aeroton Ext. 2 info@sew.co.za
Johannesburg 2013
P.O.Box 90004
Bertsham 2013
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Giiney Afrika
Cape Town SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 21 552-9820
Rainbow Park Fax +27 21 552-9830
Cnr. Racecourse & Omuramba Road Telex 576 062
Montague Gardens cfoster@sew.co.za
Cape Town
P.O.Box 36556
Chempet 7442
Cape Town
Durban SEW-EURODRIVE (PROPRIETARY) LIMITED  Tel. +27 31 700-3451
2 Monaco Place Fax +27 31 700-3847
Pinetown cdejager@sew.co.za
Durban
P.O. Box 10433, Ashwood 3605
Nelspruit SEW-EURODRIVE (PTY) LTD. Tel. +27 13 752-8007
7 Christie Crescent Fax +27 13 752-8008
Vintonia robermeyer@sew.co.za
P.O.Box 1942
Nelspruit 1200
Giiney Kore
Montaj Ansan SEW-EURODRIVE KOREA CO., LTD. Tel. +82 31 492-8051
Satig B 601-4, Banweol Industrial Estate Fax +82 31 492-8056
Servis #1048-4, Shingil-Dong, Danwon-Gu, http://www.sew-korea.co.kr
Ansan-City, Kyunggi-Do Zip 425-839 master.korea@sew-eurodrive.com
Busan SEW-EURODRIVE KOREA Co., Ltd. Tel. +82 51 832-0204
No. 1720 - 11, Songjeong - dong Fax +82 51 832-0230
Gangseo-ku master@sew-korea.co.kr
Busan 618-270
Hindistan
Merkez Vadodara SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 265 3045200,
Montaj Plot No. 4, GIDC +91 265 2831086
Satig POR Ramangamdi « Vadodara - 391 243 Fax +91 265 3045300,
Servis Gujarat +91 265 2831087
http://www.seweurodriveindia.com
salesvadodara@seweurodriveindia.com
Montaj Chennai SEW-EURODRIVE India Private Limited Tel. +91 44 37188888
Satis Plot No. K3/1, Sipcot Industrial Park Phase Il Fax +91 44 37188811
Servis Mambakkam Village saleschennai@seweurodriveindia.com
Sriperumbudur - 602105
Kancheepuram Dist, Tamil Nadu
Hirvatistan
Satig Zagreb KOMPEKS d. o. o. Tel. +385 1 4613-158
Servis Zeleni dol 10 Fax +385 1 4613-158
HR 10 000 Zagreb kompeks@inet.hr
Hollanda
Montaj Rotterdam SEW-EURODRIVE B.V. Tel. +31 10 4463-700
Satig Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552
Servis NL-3044 AS Rotterdam Service: 0800-SEWHELP

Postbus 10085
NL-3004 AB Rotterdam

http://www.sew-eurodrive.nl
info@sew-eurodrive.nl
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ingiltere
Montaj Normanton SEW-EURODRIVE Ltd. Tel. +44 1924 893-855
Satig Beckbridge Industrial Estate Fax +44 1924 893-702
Servis Normanton http://www.sew-eurodrive.co.uk
West Yorkshire info@sew-eurodrive.co.uk
WF6 1QR
Siiriicu Servisi Hotline / 24 saat acgik Tel. 01924 896911
irlanda
Satig Dublin Alperton Engineering Ltd. Tel. +353 1 830-6277
Servis 48 Moyle Road Fax +353 1 830-6458
Dublin Industrial Estate info@alperton.ie
Glasnevin, Dublin 11 http://www.alperton.ie
ispanya
Montaj Bilbao SEW-EURODRIVE ESPANA, S.L. Tel. +34 94 43184-70
Satis Parque Tecnoldégico, Edificio, 302 Fax +34 94 43184-71
Servis E-48170 Zamudio (Vizcaya) http://www.sew-eurodrive.es
sew.spain@sew-eurodrive.es
Israil
Satig Tel-Aviv Liraz Handasa Ltd. Tel. +972 3 5599511
Ahofer Str 34B / 228 Fax +972 3 5599512
58858 Holon http://www.liraz-handasa.co.il
office@liraz-handasa.co.lil
isveg
Montaj Jonkoping SEW-EURODRIVE AB Tel. +46 36 3442 00
Satig Gnejsvagen 6-8 Fax +46 36 3442 80
Servis S-55303 Jonkoping http://www.sew-eurodrive.se
Box 3100 S-55003 J&nkoping jonkoping@sew.se
isvigre
Montaj Basel Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717
Satis Jurastrasse 10 Fax +41 61 417 1700
Servis CH-4142 Miinchenstein bei Basel http://www.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch
italya
Montaj Solaro SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801
Satig Via Bernini, 14 Fax +39 02 96 799781
Servis 1-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it
sewit@sew-eurodrive.it
Japonya
Montaj lwata SEW-EURODRIVE JAPAN CO., LTD Tel. +81 538 373811
Satis 250-1, Shimoman-no, Fax +81 538 373855
Servis Iwata http://www.sew-eurodrive.co.jp
Shizuoka 438-0818 sewjapan@sew-eurodrive.co.jp
Kamerun
Satis Douala Electro-Services Tel. +237 33 431137
Rue Drouot Akwa Fax +237 33 431137
B.P. 2024 electrojemba@yahoo.fr
Douala
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Kanada
Montaj Toronto SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 905 791-1553
Satig 210 Walker Drive Fax +1 905 791-2999
Servis Bramalea, ON L6T 3W1 http://www.sew-eurodrive.ca
|.watson@sew-eurodrive.ca
Vancouver SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 604 946-5535
Tilbury Industrial Park Fax +1 604 946-2513
7188 Honeyman Street b.wake@sew-eurodrive.ca
Delta, BC V4G 1G1
Montreal SEW-EURODRIVE CO. OF CANADA LTD. Tel. +1 514 367-1124
2555 Rue Leger Fax +1 514 367-3677
Lasalle, PQ H8N 2V9 a.peluso@sew-eurodrive.ca
Kanada'daki diger servis istasyonlarinin adresleri istek tzerine verilebilir.
Kazakistan
Satig Almati TOO "CEB-EBPO[PA/B" Ten. +7 (727) 334 1880
np.Paiibimbeka, 348 ®akc +7 (727) 334 1881
050061 r. AnmaThbl http://www.sew-eurodrive.kz
Pecny6nvka KasaxctaH sew@sew-eurodrive.kz
Kolombiya
Montaj Bogota SEW-EURODRIVE COLOMBIA LTDA. Tel. +57 1 54750-50
Satig Calle 22 No. 132-60 Fax +57 1 54750-44
Servis Bodega 6, Manzana B http://www.sew-eurodrive.com.co
Santafé de Bogota sewcol@sew-eurodrive.com.co
Letonya
Satig Riga SIA Alas-Kuul Tel. +371 6 7139253
Katlakalna 11C Fax +371 6 7139386
LV-1073 Riga http://www.alas-kuul.com
info@alas-kuul.com
Litvanya
Satis Alytus UAB Irseva Tel. +370 315 79204
Statybininku 106C Fax +370 315 56175
LT-63431 Alytus irmantas@irseva.lt
http://www.sew-eurodrive.|t
Liibnan
Satis Beyrut Gabriel Acar & Fils sarl Tel. +961 1 510 532
B. P. 80484 Fax +961 1 494 971
Bourj Hammoud, Beirut ssacar@inco.com.lb
Urdiin Beyrut Middle East Drives S.A.L. (offshore) Tel. +961 1 494 786
Kuveyt Sin EI Fil. Fax +961 1 494 971
Suudi Arabistan B. P. 55-378 info@medrives.com
Suriye Beirut http://www.medrives.com
Liiksemburg
Montaj Briiksel SEW-EURODRIVE n.v./s.a. Tel. +32 16 386-311
Satis Researchpark Haasrode 1060 Fax +32 16 386-336
Servis Evenementenlaan 7 http://www.sew-eurodrive.lu
BE-3001 Leuven info@sew-eurodrive.be
Macaristan
Satis Budapeste SEW-EURODRIVE Kift. Tel. +36 1 437 06-58
Servis H-1037 Budapest Fax +36 1 437 06-50

Kunigunda u. 18

http://www.sew-eurodrive.hu
office@sew-eurodrive.hu
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Malezya
Montaj Johore SEW-EURODRIVE SDN BHD Tel. +60 7 3549409
Satig No. 95, Jalan Seroja 39, Taman Johor Jaya Fax +60 7 3541404
Servis 81000 Johor Bahru, Johor sales@sew-eurodrive.com.my
West Malaysia
Meksika
Montaj Quéretaro SEW-EURODRIVE MEXICO SA DE CV Tel. +52 442 1030-300
Satig SEM-981118-M93 Fax +52 442 1030-301
Servis Tequisquiapan No. 102 http://www.sew-eurodrive.com.mx
Parque Industrial Quéretaro scmexico@seweurodrive.com.mx
C.P. 76220
Quéretaro, México
Misir
Satis Kahire Copam Egypt Tel. +20 2 22566-299 +1 23143088
Servis for Engineering & Agencies Fax +20 2 22594-757
33 El Hegaz ST, Heliopolis, Cairo http://www.copam-egypt.com/
copam@datum.com.eg
Norveg
Montaj Moss SEW-EURODRIVE A/S Tel. +47 69 24 10 20
Satis Solgaard skog 71 Fax +47 69 24 10 40
Servis N-1599 Moss http://www.sew-eurodrive.no
sew@sew-eurodrive.no
Pakistan
Satis Karagi Industrial Power Drives Tel. +92 21 452 9369
Al-Fatah Chamber A/3, 1st Floor Central Fax +92-21-454 7365
Commercial Area, seweurodrive@cyber.net.pk
Sultan Ahmed Shah Road, Block 7/8,
Karachi
Peru
Montaj Lima SEW DEL PERU MOTORES REDUCTORES Tel. +51 1 3495280
Satig S.AC. Fax +51 1 3493002
Servis Los Calderos, 120-124 http://www.sew-eurodrive.com.pe
Urbanizacion Industrial Vulcano, ATE, Lima sewperu@sew-eurodrive.com.pe
Polonya
Montaj todz SEW-EURODRIVE Polska Sp.z.0.0. Tel. +48 42 676 53 00
Satis ul. Techniczna 5 Fax +48 42 676 53 49
Servis PL-92-518 £6dz http://lwww.sew-eurodrive.pl
sew@sew-eurodrive.pl
Servis Tel. +48 42 6765332 / 42 6765343 Linia serwisowa Hotline 24H
Fax +48 42 6765346 Tel. +48 602 739 739
(+48 602 SEW SEW)
serwis@sew-eurodrive.pl
Portekiz
Montaj Coimbra SEW-EURODRIVE, LDA. Tel. +351 231 20 9670
Satig Apartado 15 Fax +351 231 20 3685
Servis P-3050-901 Mealhada http://www.sew-eurodrive.pt
infosew@sew-eurodrive.pt
Romanya
Satis Biikres Sialco Trading SRL Tel. +40 21 230-1328
Servis str. Madrid nr.4 Fax +40 21 230-7170

011785 Bucuresti

sialco@sialco.ro
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Rusya
Montaj St. Petersburg ZAO SEW-EURODRIVE Tel. +7 812 3332522 +7 812 5357142
Satig P.O. Box 36 Fax +7 812 3332523
Servis 195220 St. Petersburg Russia http://www.sew-eurodrive.ru
sew@sew-eurodrive.ru
Senegal
Satig Dakar SENEMECA Tel. +221 338 494 770
Mécanique Générale Fax +221 338 494 771
Km 8, Route de Rufisque senemeca@sentoo.sn
B.P. 3251, Dakar http://www.senemeca.com
Sirbistan
Satig Belgrad DIPAR d.o.o. Tel. +381 11 347 3244 /
Ustanicka 128a +381 11 288 0393
PC Kosum, IV sprat Fax +381 11 347 1337
SRB-11000 Beograd office@dipar.rs
Singapur
Montaj Singapore SEW-EURODRIVE PTE. LTD. Tel. +65 68621701
Satis No 9, Tuas Drive 2 Fax +65 68612827
Servis Jurong Industrial Estate http://www.sew-eurodrive.com.sg
Singapore 638644 sewsingapore@sew-eurodrive.com
Slovakya
Satig Bratislava SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 2 33595 202
Rybni¢na 40 Fax +421 2 33595 200
SK-831 06 Bratislava sew@sew-eurodrive.sk
http://www.sew-eurodrive.sk
Zilina SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 41 700 2513
Industry Park - PChZ Fax +421 41 700 2514
ulica M.R.Stefanika 71 sew@sew-eurodrive.sk
SK-010 01 Zilina
Banska Bystrica SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 48 414 6564
Rudlovska cesta 85 Fax +421 48 414 6566
SK-974 11 Banska Bystrica sew@sew-eurodrive.sk
Kosice SEW-Eurodrive SK s.r.o. Tel. +421 55 671 2245
Slovenska ulica 26 Fax +421 55 671 2254
SK-040 01 Kosice sew@sew-eurodrive.sk
Slovenya
Satig Celje Pakman - Pogonska Tehnika d.o.o. Tel. +386 3 490 83-20
Servis Ul. XIV. divizije 14 Fax +386 3 490 83-21
SLO - 3000 Celje pakman@siol.net
Sile
Montaj Santiago SEW-EURODRIVE CHILE LTDA. Tel. +56 2 75770-00
Satis Las Encinas 1295 Fax +56 2 75770-01
Servis Parque Industrial Valle Grande http://www.sew-eurodrive.cl
LAMPA ventas@sew-eurodrive.cl
RCH-Santiago de Chile
Posta kutusu
Casilla 23 Correo Quilicura - Santiago - Chile
Tayland
Montaj Chonburi SEW-EURODRIVE (Thailand) Ltd. Tel. +66 38 454281
Satis 700/456, Moo.7, Donhuaroh Fax +66 38 454288
Servis Muang sewthailand@sew-eurodrive.com

Chonburi 20000
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12, K. Mavromichali Street
P.O. Box 80136
GR-18545 Piraeus

Tunus
Satis Tunus T. M.S. Technic Marketing Service Tel. +216 79 40 88 77
Zone Industrielle Mghira 2 Fax +216 79 40 88 66
Lot No. 39 http://www.tms.com.tn
2082 Fouchana tms@tms.com.tn
Turkiye
Montaj istanbul-Merkez SEW-EURODRIVE Tel. +90-262-9991000-04
Satis Hareket Sistemleri Sanayi Ticaret Limited Fax +90-262-9991009
Servis Sirketi http://www.sew-eurodrive.com.tr
Gebze Organize Sanayi Bolgesi 400.Sokak sew@sew-eurodrive.com.tr
No:401
TR-41480 Gebze KOCAELI
Ukrayna
Montaj Dnipropetrovsk SEW-EURODRIVE Tel. +380 56 370 3211
Satis Str. Rabochaja 23-B, Office 409 Fax +380 56 372 2078
Servis 49008 Dnepropetrovsk http://www.sew-eurodrive.ua
sew@sew-eurodrive.ua
Venezuela
Montaj Valencia SEW-EURODRIVE Venezuela S.A. Tel. +58 241 832-9804
Satis Av. Norte Sur No. 3, Galpon 84-319 Fax +58 241 838-6275
Servis Zona Industrial Municipal Norte http://www.sew-eurodrive.com.ve
Valencia, Estado Carabobo ventas@sew-eurodrive.com.ve
sewfinanzas@cantv.net
Vietnam
Satis Ho Si Min Kenti  Liman, madencilik ve offshore harig tiim Tel. +84 8 8301026
sektorler: Fax +84 8 8392223
Nam Trung Co., Ltd namtrungco@hcm.vnn.vn
250 Binh DUOng AVenUe, Thu Dau Mot TOWn, truongtantam@namtrung_Com_vn
Binh Duong Province khanh-nguyen@namtrung.com.vn
HCM office: 91 Tran Minh Quyen Street
District 10, Ho Chi Minh City
Liman, madencilik ve offshore: Tel. +84 8 62969 609
DUC VIET INT LTD Fax +84 8 62938 842
Industrial Trading and Engineering Services totien@ducvietint.com
A75/6B/12 Bach Dang Street, Ward 02,
Tan Binh District, 70000 Ho Chi Minh City
Hanoi Nam Trung Co., Ltd Tel. +84 4 37730342
R.205B Tung Duc Building Fax +84 4 37762445
22 Lang ha Street namtrunghn@hn.vnn.vn
Dong Da District, Hanoi City
Yeni Zelanda
Montaj Auckland SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 9 2745627
Satig P.O. Box 58-428 Fax +64 9 2740165
Servis 82 Greenmount drive http://www.sew-eurodrive.co.nz
East Tamaki Auckland sales@sew-eurodrive.co.nz
Christchurch SEW-EURODRIVE NEW ZEALAND LTD. Tel. +64 3 384-6251
10 Settlers Crescent, Ferrymead Fax +64 3 384-6455
Christchurch sales@sew-eurodrive.co.nz
Yunanistan
Satig Atina Christ. Boznos & Son S.A. Tel. +30 2 1042 251-34

Fax +30 2 1042 251-59
http://www.boznos.gr
info@boznos.gr
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