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Genel uyarilar
Gegerli olan diger dokimanlar

1 Genel uyarilar

1.1 Gegerli olan diger dokiimanlar

Bu el kitabinda besleme ve geri beslemeli sebeke moduli MXR'ye ait 6zellikler agik-

lanmaktadir.

Diger tim MOVIAXIS® bilgileri ve islevsellikleri igin, Iltfen

+  "MOVIAXIS® ¢ok eksenli servo sirlict" igletme kilavuzuna,

+  "MOVIAXIS® cok eksenli servo surlici" sistem el kitabina bakiniz.

1.2 Emniyet uyarilarinin yapisi

1.21 Sinyal sozciiklerin anlamlari

Emniyet uyarilari, hasar ikazlar ve diger uyari sinyal sézcuklerinin kademeleri ve an-
lamlar asagidaki tabloda verilmektedir.

Sinyal sozciik

Anlami

Uyulmadiginda

A TEHLIKE!

Dogrudan bir tehlike

AQir yaralanmalar veya 6lum

A UYARI!

Olasi tehlikeli durum

Agir yaralanmalar veya 6lum

A DIKKAT!

Olasi tehlikeli durum

Hafif yaralanmalar

DIKKAT!

Olasi malzeme hasarlari

Tahrik sisteminde veya ortamda ha-
sar olusmasi

UYARI

Faydali bir uyar veya ipucu:
Tahrik sisteminin kullaniima-
sini kolaylastirir.

1.2.2 Boliimlere gore verilen emniyet uyarilarinin yapilan

Bdlumlere gore verilen emniyet uyarilari sadece 6zel bir islem igin degil, belirli bir tema
icerisindeki birden fazla islem i¢in gecerlidir. Kullanilan piktogramlar ya genel tehlikele-
re ya da belirli bir tehlikeye isaret etmektedir.

Burada bdlumlere goére verilen bir emniyet uyarisinin yapisi goérilmektedir:

A SINYAL SOzCUK!

Tehlike tart ve kaynagi.

Uyulmadiginda:

» Tehlike 6nleme onlemi(leri).

6 El Kitabi MXR80.. — Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS®



1.23

1.3

1.4

1.5

Genel uyarilar
Garanti kosullari

Dahil edilmig emniyet uyarilarinin yapilari

Dahil edilmis emniyet uyarilar tehlikeli islem adiminin dogrudan éniine entegre edil-
mistir.
Burada dahil edilmig bir emniyet uyarisinin yapisi goérulmektedir:
« A SINYAL SOZCUK! Tehlike tiirii ve kaynagi.
Uyulmadiginda:
— Tehlike 6nleme 6nlemi(leri).

Garanti kosullan

Mevcut isletme kilavuzuna ayrica "gok eksenli servo siriicii MOVIAXIS®" igletme kila-
vuzuna uyulmasi arizasiz bir ¢alisma ve hasar tazmin haklarinin kaybolmamasi igin
sarttir. Bu nedenle, cihaz devreye alinmadan 6nce servis el kitabi ve bu isletme kila-
vuzu dikkatlice okunmalidir.

Sistem ve isletme sorumlusunun ve kendi sorumluluklari altinda cihaz Uzerinde ¢ali-
san Kisilerin cihaza erisebilmelerini ve sistem el kitabi ile isletme kilavuzunun okunabi-
lecek bir durumda olmasini saglayin.

Sorumsuzluk

Besleme ve geri beslemeli sebeke modili MXR'nin "Cok eksenli servo sirici
MOVIAXIS®" ile birlikte glvenli bir sekilde igletiimesi ve 6ngorilen Uriin 6zellikleri ile
glc degerlerine erisilmesi icin mevcut sistem el kitabina ve "Cok eksenli servo stirlict
MOVIAXIS®" isletme kilavuzuna uyulmasi sarttir. isletme kilavuzuna ve sistem el kita-
bina uyulmamasi sonucu olusabilecek kisisel, maddi veya varlik hasarlari icin SEW-
EURODRIVE sorumlu degildir. Bu gibi durumlarda malzeme hatasi sorumlulugu kabul
edilmez.

Telif hakki bildirimi

© 2014 - SEW-EURODRIVE. Tum haklari sakhdir.

Her turll — 6zet olarak dahi — ¢ogaltilmasi, dizenlenmesi, dagitiimasi ve diger deger-
lendirme metotlar yasaklanmigtir.

1
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Emniyet uyarilari
Genel bilgiler

2 Emniyet uyarilari

Asagida belirtilen temel emniyet uyarilari mal ve can kaybini énlemek igin énemlidir.
isletici temel emniyet uyarilarina dikkat edilmesinden ve bu uyarilara uyulmasindan
sorumludur. Sistem ve igsletme sorumlusunun ve kendi sorumluluklari altinda cihaz
Uzerinde calisan Kigilerin cihaza erigebilmelerini ve sistem el kitabi ile igletme kilavuzu-
nun okunabilecek bir durumda olmasini saglayin. Agiklida kavusmasi gereken durum-
lar veya bilgi gereksinimi varsa, SEW-EURODRIVE'a danisiimalidir.

UYARI

Besleme ve geri beslemeli sebeke moduli MXR monte edilirken, devreye alinirken
ve galistirilirken "Cok Eksenli Servo Siriicii MOVIAXIS® MX" igletme kilavuzunda be-
lirtilen diger MOVIAXIS® eksen grubu moddilleri ile ilgili bilgiler de dikkate alinmalidir.

fde

21 Genel bilgiler
Hasar gérmus Urdnler kesinlikle monte edilmemeli ve devreye alinmamalidir. Hasarlar
derhal nakliye firmasina bildirilmelidir.

isletme esnasinda cok eksenli servo siiriiciiler korunma siniflarina gére, gerilim tasi-
yan veya donen parcalara sahip olabilir veya lizerinde sicak ylizeyler olusabilir.

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

Ayrintili bilgiler dokiimanlardan alinabilir.

2.2 Hedef grup

Montaj ve isletmeye alma ile ariza giderme c¢alismalari bir elektrik teknisyeni tarafin-
dan yapiimali (IEC60364 ve CENELEC HD 384 veya DIN VDE 0100 ve IEC 60664 ve-
ya DIN VDE 0110 ve ulusal kaza énleme talimatlar dikkate alinmalidir).

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

Diger tim nakliye, depolama, isletme ve atik toplama ¢alismalar bu konularda egitil-
mis kisiler tarafindan yapilmahdir.

8 El Kitabi MXR80.. — Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS®
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2.5

Emniyet uyarilari
Amacina uygun kullanim

Amacina uygun kullanim

Besleme ve geri beslemeli sebeke modiili MXR gok eksenli servo siirlici MOVIAXIS®
MX cihaz grubuna monte etmek igin dngdrulmastur.

MOVIAXIS® MX cok eksenli servo siriiciiler endustriyel ve ticari sistemlerde, strekli
uyariimis AC senkron motorlarla enkoder geri bildirimli asenkron AC motorlarin igletil-
mesi igin kullanihr. Bu motorlar servo siricllerle isletmeye uygun olmalidir. Cihaza
bagka yukler baglanmasi i¢in 6nce Uretici ile gérasulmelidir.

MOVIAXIS® MX cok eksenli servo siirlciiler metalik elektrik panolarinda kullanmak
Uzere tasarlanmistir. Uygulama igin gerekli korunma tiri ve EMU'ya uygun genis yu-
zeyli topraklama metalik elektrik panolari ile saglanmaktadir.

Bir makine icerisine monte edildiginde ¢ok eksenli servo siriculerin isletmeye alinma-
sI (amacina uygun isletmenin baslamasi), AB Direktifi 2006/42/EC’ye uygunlugu tespit
edilene kadar yasaktir (EN 60204 dikkate alinmahdir).

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

Cok eksenli servo sirtciler Algak Gerilim Direktifi 2006/95/EC tarafindan istenen ta-
lepleri yerine getirmektedir. Cok eksenli servo siricller icin, harmonize edilen EN
61800-5-1/DIN VDE T105 serisi normlar EN 60439-1/VDE 0660 B6lim 500 ve EN 60
146/VDE 0558 ile baglantili olarak kullanilir.

Teknik veriler ve baglanti kosullari cihazin etiketinde ve bu dokimantasyonda belirtil-
mistir ve bunlara uyulmahdir.

Guvenlik iglevleri

MOVIAXIS® gok eksenli servo suriiciiler bir st seviyedeki glivenlik sistemleri kullanil-
madan guvenlik islevleri igin kullanilamazlar. Makinelere ve insanlara zarar vermemek
igin Ust seviyede bir guvenlik sistemi kullaniimalidir.

Guvenlik uygulamalarinda kullanildiginda asagidaki dokiiman dikkate alinmalidir;
+  Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS® — islevsel giivenlik.

Tasima/Depolama

Tasima, depolama ve dogru olarak kullanma uyarilari dikkate alinmalidir. "Genel tek-
nik veriler" boliminde belirtilen iklim kogullarina uyulmalidir.

Yerlestirme

Cihazlarin montaji ve sogutulmalari ilgili dokiimanlardaki talimatlara uygun olarak ger-
ceklesmelidir.

Cok eksenli servo siriiciilere izin verilmeyen fazla yiik binmemelidir. Ozellikle nakliye
sirasinda ve taginirken modiiller deforme olmamali ve / veya yalitim mesafeleri degis-
tirlimemelidir. Bu sebepten elektronik modiillere ve kontaklara temas edilmesi dnlen-
melidir.

Cok eksenli servo slrucilerde elektrostatik ylklere kargi hassas modiiller bulunmak-
tadir. Bu moduller yanhs kullanim sonucu kolayca hasar goérebilirler. Elektrikli kompo-
nentler mekanik olarak hasar gérmemeli veya arizalanmamalidir (saghk igin de tehli-
keli olabilir!).

El Kitabi MXR80.. — Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS®
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Emniyet uyarilari
Elektrik baglantisi

Kullaniimasi &zellikle 6ngorilmedigi takdirde, asagdidaki ortamlarda kullaniimasi ya-
saktir:

« 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.

2.6 Elektrik baglantisi

Gerilim altindaki ¢ok aksli servo strlcilerin Gzerinde ¢alisma yaparken gecerli ulusal
kaza 6nleme talimatlari (6rn. BGV A3) dikkate alinmalidir.

Elektrik tesisati gegerli talimatlara gore yapilmalidir (6rn. kablo kesitleri, sigortalar, ko-
ruyucu iletken baglantilari). Bunlarin disindaki uyarilar dokiimanlarda verilmigtir.

EMU uyarinca yapilacak montaj galismalari (ekranlama, topraklama, filtre dizenleri ve
kablo serimleri) cok eksenli servo sirlclinin dokimanlarinda verilmektedir. Bu uyari-
lara CE isaretli gcok eksenli servo slrtculerde de dikkat edilmelidir. EMU yasasi tara-
findan belirlenen sinir dederlere uyulmasindan makinenin veya tesisin Ureticisi sorum-
ludur.

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

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

2.7 Guvenli ayirma

Bu cihaz, gl¢ ve elektronik baglantilari icin EN 61800-5-1'e uygun emniyetli olarak
ayirma sartlarini yerine getirmektedir. Emniyetli olarak ayrilmasini saglamak icin, bagl
olan tim akim devreleri de ayni zamanda emniyetli ayirma sartlarini yerine getirmeli-
dir.

2.8 isletme

Cok eksenli servo surtctlerin monte edildigi tesisler gerektiginde gbézetim ve koruma
tertibatlari ile donatiimalidir. Bu tertibatlar gecerli yasal uygulamalara (6rn. teknik do-
nanim yasasli, kaza 6nleme talimatlari vb.) uygun olmalidir. Frekans geviricilerde yazi-
lim Gzerinden degisiklik yapilmasina izin verilmez.

Cok eksenli servo suriculerin besleme geriliminden ayrildiktan sonra, kondansatérler
sarjli olabileceginden, gerilim altinda olan cihaz pargalarina ve gig¢ baglantilarina he-
men temas edilmemelidir. Bu konuda ¢ok eksenli servo suricudeki ilgili uyari etiketleri
dikkate alinmahdir.

Kablolari takarken ve anahtarlara basarken cihazda gerilim olmamalidir.
isletme sirasinda tiim kapaklar ve kapilar kapatilmaldir.

isletme LED’leri veya diger gosterge elemanlarinin sénmesi, cihazin sebekeden ayril-
digini ve enerjisiz oldugunu gostermez.

1) ' Eikitabl MXR80.. - Gok eksenli servo silriicii MOVIAXIS®



Emniyet uyarilari 2
Cihaz sicakhgi

Cihazin dahili giivenlik fonksiyonlari veya mekanik olarak bloke edilmesi motoru dur-
durabilir. Ariza nedeninin giderilmesi veya reset edilmesi ile motorun otomatik olarak
tekrar galismasina neden olunabilir. Tahrik edilen makine i¢in bu duruma, bir emniyet
geregi olarak, izin verilmiyorsa, ariza giderilmeden 6nce cihazin sebekeden ayrilmasi
gerekmektedir.

29 Cihaz sicakhg

MOVIAXIS® ¢ok eksenli servo suriiciiler genelde fren direngleri ile galistirilir. Fren di-
rengleri gi¢ kaynadi modulinin gévdesine de monte edilmis olabilir.
Fren direnglerinin ylzey sicakliklari 70 °C ile 250 °C arasina erigebilir.

Calisma esnasinda ve kapattiktan sonra, soguma agamasinda, MOVIAXIS® moduili-
niin govdesine ve fren direnclerine kesinlikle dokunmayiniz.

El Kitabi MXR80.. - Gok eksenli servo siiriici MOVIAXIS® = 7



Cihazin yapisi
Onemli uyarilar

3 Cihazin yapisi

3.1 Onemli uyarilar

Koruma 6nlemleri ve koruyucu donanimlar gegerli ulusal talimatlara uygun olma-
lidir.

UYARI

i Motorun ve frenin montajinda ve devreye alinmasinda ilgili isletme kilavuzlar dikkate

alinmalidir!

A UYARI

Asagidaki "Cihaz yapisi" resimlerinde cihazlar birlikte verilen kapak (dokunma koru-
masi) olmadan gdsteriimektedir. Bu kapak ile sebeke ve fren direnci baglantilari ko-
runmaktadir.

Acikta bulunan gig baglantilari.
Bu cihaz kesinlikle kapaklari sokilmus olarak galistirlmamalidir.

Kapaklari kurallara uygun monte edin.

3.2 Etiket, tip tanimi
3.21 Etiket, besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii

(1] 2

Status —— == 55 5] == == == -

[”\||II||III|I||I|III|II||I|I|||IIII|IIIII||II|||I|I|I|IIII|I|III|I|I| IIIIIIII|||I|I|IIII|||IIIIIIIII||III|I|IIIII||III|I||III|I|III||II|I|||II||III|IIII|II|||II|

MOVIAXIS SO# ) 01. 0017353001 . 0001 . 05

Ew Eingang / Input Ausgang / Output
u 3x380-480V AC +/-10% U = 750V DC

[2]

3] \E );i!g; ]) MXR80A-075-503-00

01.0017353001.001.05

EURODRIVE = 11oa AC I = 100A ca00v)

D-76646 Bruchsal P = 75KW (4kH=z=) = 250 A (400V) LISTED IND.
Versorgungsmodul f = 50...60H=z CONT .EQ.2D06
Supply module T = 0...45°C IP 19

Made in Germany [ —_— em— ————

VTR / IIII|I||II|IIIII|II|I|I|I|III|IIIII|II|III|||IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIII|IIII||IIIII|IIIIIIIIIIII||III /

[3] 1l
9007202200477451

I Etiketin "I" bolumd: Modullln dst baglanti la-  [1]  Tip tanimi
masinin takilmasi

Il Etiketin "llI" bolimu: Modul gévdesinin yan [2] Uretim numarasi
yuzeyine takilir

[3] Durum
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Cihazin yapisi 3
Etiket, tip tanimi

3.2.2 Etiket, besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii

Ornek: MXR80A-075-503-00

Product Name MX | MOVIAXIS®
Cihaz tipi R Besleme ve geri beslemeli sebeke moduli
Cihaz tipi 80 + 80 = Sinus seklinde geri besleme
+ 81 = Blok seklinde geri besleme
Gelisme durumu A Cihaz serisinin gelisme durumu
Gug 075 |+ 050 =50kW
« 075=75kW
Besleme gerilimi 50 U=AC400-480V
Baglanti tar 3 3 faz
Tip 00 * 00 = Standart tip

+ XX = Ozel konstriiksiyon

EI Kitabi MXR80.. — Cok eksenli servo siriici MOVIAXIS® | 3



Cihazin yapisi

Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindn yapisi

3.3 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiiliiniin yapisi

Asagdidaki resimde cihaz kapaksiz olarak gosterilmektedir.

3.31 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii

A B
i . + [2 JEQ LBULEYURIUEY
h = [3] E ] 7\1‘
[4— [
-— () R — |
—— D
—71 L
==t
=
T R TR ST
G X9a
G xab
[14]
[13] it
L
o — &
"
A Ustten goériiniis B Onden gériiniis c
[11  Sinyal bus [2]  Elektronik ekran klemensleri [185]
X9a: Girig, kablodaki yesil fis
X9b: Clkl§, kablodaki kirmizi fl§ [3] X12: CAN sistem bus [16]

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

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

[71  X17: CAN2 Bus

[8] 2 x7 pargah gosterge

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

[11] X1: Sebeke baglantisi

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

[14] X3: Fren direnci baglantisi

1 4 El Kitabi MXR80.. — Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS®

[16] —

[15] — | ==

2945760907

Alttan goriinus
X18: Sebeke geriliminin dlgul-
mesi

X19: Sebeke kontaktoru etkin-
lestirme kontagi




Cihazin yapisi 3

Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindn dider cihazlarla kombnasyonu

3.4 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilunun diger cihazlarla
kombnasyonu

Cihaz MXR80 ile miimkiin olan kombi- Adet
nasyonlar

MXP - -
MXA X 8
MXC - -
MXB ) )
MXS - -
MXZ - -
MXM X 1

1) Liatfen SEW-EURODRIVE'a daniginiz

EI Kitabi MXR80.. — Cok eksenli servo sirici MOVIAXIS® ] 5



3 Cihazin yapisi

Standart aksesuar

3.5 Standart aksesuar

Standart donanim teslimatta cihazla birlikte gelir.

- (1]
) 2] .
o [3 el
& S [4]
s o g— 9
COE O (6]
—— BEH [17]
3D [71 = [18]
=== | 120
9]
== 21
ST By [22]
C———— [23]
Be — - [24]
— - [25]
- e [26]
[ — - [27]
[12]
" [28]
[3] i\hﬂ/
[29]
% [30]
[14]
U [31]
[15]
2947343115

Tam fis konnektorler icin ilgili karsi fisler fabrika tarafindan takilmistir. Bir istisna ola-
rak Sub-D figler karsi fis olmadan teslim edilir.

16  ElKitabi MXR80.. - Gok eksenli servo silriicii MOVIAXIS® EW
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Cihazin yapisi 3

Standart aksesuar

3.5.1 Standart aksesuar tablosu

Nr. Boyut" MXR80

Dokunma korumasi kapagi
M| -
DC Link devresi baglantisi

[2] 76 mm -
[3] 106 mm -
[4] 136 mm -
[5] 160 mm -
[6] 226 mm 3x
Elektronik ekran klemensi

[7] 60 mm 1x
[8] 90 mm -
[9] 120 mm -
[10] 150 mm 1x
[11] 210 mm -
Glg ekran klemensi

[12] 60 mm -

[13] 60 mm? -
[14] 60 mm® -
[15] 105 mm _

[16] 105 mm 1x
24 V besleme kablosu

[17] 40 mm -
[18] 50 mm -
[19] 80 mm -
[20] 110 mm -
[21] 140 mm -
[22] 200 mm 1x

Sinyal bus baglanti kablosu (CAN/EtherCAT® bazinda sistem bus'i igin uygundur)
[23] 200 mm -

[24] 230 mm -

[25] 260 mm -

[26] 290 mm -

[27] 350 mm 1x

CAN — Master modul baglanti kablosu

(28] 520 mm

CAN sonlandirma direnci

29 | | 1x
Kablo klemensleri
k0] | | -
Olgiim kablosu figi
31 | \ 1x

1) Kablo uzunlugu: Fis hari¢ kablo borusu uzunlugu
2) Kisa destekli klemens, 60 mm genisliginde
3) Uzun destekli klemens, 60 mm genigliginde
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Kurulum
Mekanik montaj

4 Kurulum
4.1 Mekanik montaj
A VORSICHT

MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo slriicliye hasarli veya bozuk modiiller takmayin,
yaralanma veya Uretim tesisinin parcgalarina hasar verme tehlikesi mevcuttur.

+ Cok eksenli servo siriici MOVIAXIS® MX'in modiillerini takarken digtan hasar
kontroll yapin ve gerektiginde hasar gérmis modiilleri degistirin.

A VORSICHT

Sebeke girisi sok bobinlerinin ylizeylerinde yanma tehlikesi mevcuttur.

+ Sebeke giris sok bobinlerinin sicak yuzeylerine dokunmayin. Calisma esnasinda
ve galisma sona erdiginde de ylzey sicakliklari 100 °C'nin Uizerinde olabilir.

» Girig sok bobinlerine dokunmadan 6nce yeterli derecede sogumalarini bekleyin.

DIKKAT

Elektrik panosundaki montaj plakasi servo surlcunin montaj ylzeyi icin yeterli ilet-
kenlikte olmalidir. MOVIAXIS® MX ¢ok eksenli servo suriciinin EMU'ya uygun mon-
taji sadece iletim ylzeyi genis bir montaj plakasi ile mimkanddr.

+ Teslimat igeriginin eksiksiz olup olmadigini kontrol edin.

4.2 UL'ye uygun montaj

UL'ye uygun montaj icin asagidaki uyarilar dikkate alinmahdir:

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

+  MOVIAXIS® gii¢ klemensleri igin izin verilen sikma momentleri dikkate alinmali-
dir (- B 19).

DIKKAT

Besleme ve geri beslemeli sebeke modiiliinde hasar olusabilir.

» Sadece 6ngoriilen baglanti elemanlarini kullanin ve 6ngérilen sikma momentle-
rine uyun. Aksi takdirde olusan izin verilmeyen isinmalar besleme ve geri besle-
meli sebeke moduli tzerinde hasar olusmasina sebep olabilir.

« Cok eksenli servo siirtici MOVIAXIS® MX topraklanmig yildiz nokta gerilim sebe-
kelerinde (TN ve TT sistemleri) galistirabilirsiniz. Bu sebekelerin maksimum akim
degerleri 42000 A ve maksimum gerilimleri AC 480 V olmalidir.

+ Sebeke sigortasi igin izin verilen maksimum deger:
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Kurulum
Besleme ve geri beslemeli sebeke modilinin takilmasi/sékilmesi

Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii MXR80
PWM 8 kHz PWM 4 kHz
Py 50 kW 75 kW
Iy 73 A 110 A
Sebeke sigortasi 80 A 125 A

» Sebeke besleme kablosunun kesiti cihazin nominal akimina uygun olarak segilme-
lidir, bkz. "Teknik Bilgiler" bélimu.

* Ayrica llkelere 6zel montaj talimatlarindaki uyarilara da dikkat edilmelidir.
* 24V gucg kaynaginin fis konnektoérleri 10 A ile sinirlandiriimigtir.

UYARI

i Gerekli sebeke filtreleri (~ B 77), sebeke giris sok bobinleri (-~ B 81) ve EcolLine

filtreleri (- B 84) ile ¢alistirma teknik bilgilerine dikkat edin.
Sebeke filtresi 6lgim kablosu X18'in kesiti:
s 4mm?(AWG12)
- Bununla ilgili olarak ayrica, bkz. Devre semalari (- E 23)
Ayrica www.sew-eurodrive.com ana sayfasindaki "UL ile ilgili bilgiler" belgesine de
bakin.

421 izin verilen skkma momentleri
izin verilen sikma momentleri:
+ X1 sebeke baglantisi: 6,0 — 10,0 Nm
» Acil fren direnci/fren direnci klemensleri 3,0 — 4,0 Nm
+ Tum cihazlar igin sinyal klemensleri X10, X11: 0,5 - 0,6 Nm
* DC-Link ray1 X4: 3,0 —4,0 Nm
* 24V besleme gerilimi klemensleri 0,5 - 0,6 Nm

4.3 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilunun takilmasi/sokiilmesi

Bir moduliin bir eksen grubuna takilmasi ve sokilmesi "Cok Eksenli Servo Siruci
MOVIAXIS® MX" isletme kilavuzunda agiklanmaktadir. Bir modili takip ¢ikartirken liit-
fen bu kilavuza dikkat edin.
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Kurulum
Elektrik baglantisi

44 Elektrik baglantisi

A UYARI

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.

» Koruma kapaklarini ¢ikartmadan dnce aks sistemini sebekeden ayirin ve 10 da-
kika bekleyin.

* Calismalari tamamladiktan sonra aks sistemi sadece mevcut kapaklar ve koruma
kapaklari ile cahstiriimalidir. Kapak ¢ikartildiginda cihazin koruma sinifi sadece
IPOO olur.

A UYARI

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

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

+ Sebeke besleme kablosu < 10 mm? ise, ayri bir klemens lizerinden sebeke bes-
leme kablosu ile ayni kesitte ikinci bir PE kablosu déseyin. Buna alternatif olarak,
kesiti =2 10 mm?olan bir bakir veya kesiti 2 16 mm? olan bir aliiminyum koruyucu
iletken baglanabilir.

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

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

UYARI

Guvenli yalitimh olarak montaiji.

jde

Bu cihaz, gu¢ ve elektronik baglantilari icin EN 61800-5-1'e uygun guvenli olarak
ayirma sartlarini yerine getirmektedir. Guvenli olarak ayirmay! saglamak icin bagli
olan sinyal akimi devreleri SELV (Safe Extremly Low Voltage) veya PELV (Protective
Extra Low Voltage) taleplerine uygun olmalidir. Montaj guivenli ayirma taleplerini yeri-
ne getirmelidir.

441 Sebeke kontaktorii ve kablo kesitleri

DIKKAT

+ Sebeke ve fren kontaktori olarak sadece kullanim kategorisi AC-3 veya daha
yuksek olan kontaktorler (IEC 158-1) kullaniimalidir. Akima dayaniklik ile ilgili
olarak, bkz. "Besleme ve geri beslemeli sebeke moduli MXR'nin kontrol bola-
mu (- B 73).

+ Sebeke besleme kablosu: Kesit nominal girig akimina gére olmalidir Igy. (no-
minal ylkte).
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Kurulum
Elektrik baglantisi

442 Fren direnci / acil fren direnci baglantisi

DIKKAT

Acil fren direnci kullanirken "Projelendirme" bélumudndeki uyarilara dikkat edin.

SEW-EURODRIVE fren direnglerinin / acil fren direnglerinin "Baglanti semala-
rn" (- B 22) béliminde gosterildigi gibi baglanmasini 6nermektedir. F16 salteri
cihaz grubuna yakin olarak takilmalidir. F16 numarali anahtar ile besleme ve geri
beslemeli sebeke modllu arasindaki baglantida ekransiz bir iletken kullanildiginda,
bu kablo mimkin oldugu kadar kisa olmalidir. Fren direnci / acil fren direnci
baglanti kablosu olarak ekranlanmig bir iletken kablosu veya bukimlu tek tek kab-
lolar kullaniimalidir. Kablonun kesiti fren direncinin / acil fren direncinin anma aki-

mina goére boyutlandiriimalidir.

Fren direnci/ acil fren direnci bir agir yiiklenme rolesi ile korunmalidir. Tetikleme
akimini acil fren direncinin teknik verilerine gére ayarlayin, bkz. "Cok Eksenli Servo
Suriici MOVIAXIS® MX" igletme kilavuzu.

"UL Uyumlu Montaj" (- B 18) bélimindeki uyarilari dikkate aliniz.

443 Fren direnci / acil fren direncinin ¢aligmasi

Fren direnci /acil fren direnci besleme kablosunda anma igletmesinde yiiksek DC
gerilim (yakl. 970 V) mevcuttur.

A UYARI

Fren direngleri / acil fren direngleri Py, ile yiklendiklerinde yiizeylerinde 250°C'ye ka-
dar yuksek sicakliklar olusmaktadir.

Yanma ve yangin tehlikesi.

Uygun bir montaj yeri secin. Fren direncleri / acil fren direngleri normal olarak
elektrik panosunun Ustiine monte edilir.

Fren direnglerine dokunulmamalidir.

444 izin verilen gerilim sebekeleri

MOVIAXIS® yildiz noktasi dogrudan topraklanmis sebeke gerilimlerinde kullanmak
Uzere tasarlanmistir (TN ve TT sebekeleri).

Yildiz noktasi topraklanmamis gerilim sistemlerinde (6rnegin IT sebekeleri) izin
edilmez.

Ada sebekelerine izin veriimez.

Kamu sebekelerinden bagimsiz olarak galigsan bir sebeke ada sebekesi olarak tanim-
lanir.

El Kitabi MXR80.. - Gok eksenli servo siiriici MOVIAXIS® = ]



Kurulum
Baglanti semalari

Baglanti semalari

UYARI

Baglanti semalari i¢in genel uyarilar

Glg¢ ve kumanda elektronigi ile ilgili teknik bilgiler bu isletme kilavuzunun ve "Cok
Eksenli Servo Suriicii MOVIAXIS® MX" isletme kilavuzunun "Teknik Bilgiler" bolimle-
rinde tanimlanmistir ve bu bélimlerden okunabilir.

* Aks sistemi igerisindeki tim cihazlar DC-Link raylan (PE, + U,, -

U,), 24 V gerilim

beslemesi (X5a, X5b) ve sinyal bus (X9a, X9b) Gzerinden birbirlerine baglanmali-

dir.

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

CAN1

DGND _|
CANH__|
CANH__|

4.5
451
[ ]
1
4.5.2
I
. F16*\/K7/
K11 [:A|1
Q%_P N ’/

OFF |- —7/

Sebeke
kontaktorii Agik

Cihaz ici bus
sonlandirma
direnci

]

Cihaz ici bus
sonlandirma
direnci

i

Kontrol elektronik iinitesi kablolamasi

X9a X9b
Sinyal Sinyal
bus girisi bus cikisi

| Baglanti yok
I CANL
|__DGND
I CANL

| Baglanti yok
CAN L

2 x 7 pargali gésterge

N

isletme durumlari
icin aks modiilu
isletme goster-

gelerine bakiniz

Elektronik
ekran klemensleri

Bir Ust seviyedeki
kontrol Uinitesi /
PLC

}Dijital cikiglar

}Dijilal girigler

:

*%*

*kk
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F16 sadece opsiyonel fren direnci igindir

Baglanti birlikte verilen, hazir kablo ile yapiimaldir

Cikis kati enable*™* «¢—[pizgy |1 l ‘ Bl
Enable / sarj -¢—Diz1 |2 : ; -t
RESET veya Test/Acil modu -—Diz2 |3 -t
Sebeke kontaktoru geri bildirimi*** -4——Diz3 |4 -
DCOM |5
DGND |6 ]
X1 cal .
— alismaya hazir
—»={DOgz [1 — < -
__wlpoot 12 Sebeke agik i¢in hazir T -
istege gore programlanabilir —={DOz2 |3 : t L
istege gére programlanabilir —m={DOz3 |4 T L
DGND —{Dcom [5 =t {
Dijital sinyaller DO@@ .. DOZ3
X5a | X5b
1 0] [o1[24Ve
2 0| [o 2 [DGND
3 0||o 3[24vg
4 o||o 4 [BGND
Sebeke kontaktort
etkinlestirme kontagi
{ [ @ o Lo
Sa Sb DGND PE Fren  Kontrol elektronik tnitesi ve
2| X19 beslemesi igin 24 V**  PLC igin 24 V gli¢ kaynagi**

27021600710310411

Fieldbus Gzerinden kontrolde de sinyal donanim tarafinda kablolanmalidir.



Kurulum
Baglanti semalari

4.5.3 NFH-EcoLine filtresiz gii¢ kablolari kablolamasi

DIKKAT

Besleme ve geri beslemeli sebeke modulinde tahribat

sebeke kontaktori K11 ile besleme ve geri beslemeli sebeke modill arasina sebe-
ke filtresi ve sok bobini disinda baska bilesenler takilmamalidir. Aksi takdirde ¢alis-
tirma sirasi dogru olarak yerine getirilemez.

L1

L2
L3 —
PE —|—
N —_|=
DC24V il bt
1 3 5 Al F16:/K/
A\ N2 oo Tk [ s
A2 A\
2 4 6 24 ?
ACIL 2
STOP ¢ 7 o
X10.4 o
,,,,,,,, =Y
u 1@ L1 L2 L3
\i 2 Sebeke _
W 3 X18 filtresi OFF ‘ 7
[N N R B
3
E ’—‘ u
U;T’ o1 [v1 [wi on |2 T3
3 Sok bobini K1 E
E U2 [v2 (w2 J 14 g
° K
L L LAY
X4 L X4 | CoX4
PE
@1 PE@}— PE@] |
+ E I+ E | L+ 1 |
- [21 =21 - {2} : - 2 |
n | | | |
Besleme ve geri bes- Aks modili | Aks moduild ! | Aks modiilii |
lemeli sebeke modiilii | | | |
PE +R - | | | |
| | | |
o T oy sy ¥
Fricalniace
|
FD baglantisi
icin bir sonraki
sayfaya bakin.
® = PE (Gévdedeki topraklama noktasi)
) = Giig ekranlama klemensi
27021600710313099

*

F16 (asir akim rolesindeki tetikleme kontag) tetiklendiginde, K11 acilmali ve "Cikis kati etkinlestirme"
bir "0" sinyali almalidir. F16 bir sinyal kontagidir, yani direng devresinde kesinti olmamahdir.
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Kurulum
Baglanti semalari

**  Acil stop ayirma gecikmesi sadece gecerli sistem ve Ulkeye 6zel emniyet talimatlari ile musteriye ait ta-
limatlara gére olmalidir.

MXR calistirma sirasina bakin (- B 41)

DIKKAT

Bir sebeke ayirma tertibati (6r. ana salter) sistemin tamamen kapatiimasi gerektigin-
de yapilmasi gerekenler:

» bagh olan akslari durdurun ve Kkilitleyin ve "Etkinlestir / Yol Ver" sinyalini besleme
ve geri beslemeli sebeke modulinden ayirin

* besleme ve geri beslemeli sebeke modiiliinde sebeke kontaktéri K11 kontrollini
iptal edin.
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454

*

Kurulum
Baglanti semalari

NFH-EcoLine filtreli gli¢ kablolari kablolamasi

L1
L2

PE

N
DC24V

DIKKAT

Besleme ve geri beslemeli sebeke mduilinde tahribat

Sebeke kontaktori K11 ile besleme ve geri beslemeli sebeke modull arasina NFH-
EcoLine filtre, sebeke filtresi ve sok bobini disinda baska bilesenler takilmamalidir.
Aksi takdirde calistirma sirasi dogru olarak yerine getirilemez.

Kablo uzunlugu < 1,5 m

1.3.'5 Al *\’K/
NNNN g e Y
A2
2 |4 6 |24
ACIL o
STOP““{ 7/ I3
X10.4 o
Vi
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, v
L1 L2 L3 s
S
5
NFH 2
<
1S
L1 12" L3 ©
=]
| | ]
U JOu ews [ T T T T T T T T T T sT -~
=}
\% 2 Sebeke OFF |- — o
W 3 X18  fitresi | 7 3
- R R &
1 | 0
@[u1 V1 |wi1 v
- oN |2 13 >
Sok bobini K11 ES
U2 (V2 (w2 g
14 °
8
X19
Sar—
< I ‘ 77777777777777
X4 LoX4 L x4
PE (] PEE—— P @] |
+ 1 | + 1 | | + |
{11 — 1 |
2 ={21 ={o+——F———{21 |
Besleme ve geri bes- Aks modiilii I Aks modulii ! I Aks moddilii !
lemeli sebeke modiilii | | | |
PE +R -R PEU V W ! Lo !
- !1 !2 . ,,,,,,,,,,,,,,,,
X3 D I I ‘ X6 X2
' Fren kontrolii
FD baglantisi
icin bir sonraki
sayfaya bakin.
® = PE (Gévdedeki topraklama noktasi)
= Giig ekranlama klemensi
9007202200833803

F16 (asir akim rolesindeki tetikleme kontagi) tetiklendiginde, K11 agilmali ve "Cikig kati etkinlegtirme"

bir "0" sinyali almalidir. F16 bir sinyal kontagidir, yani diren¢ devresinde kesinti olmamalidir.
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Kurulum
Baglanti semalari

**  Acil stop ayirma gecikmesi sadece gecerli sistem ve Ulkeye 6zel emniyet talimatlari ile musteriye ait ta-
limatlara gére olmalidir.

MXR calistirma sirasina bakin (- B 41)

DIKKAT

Bir sebeke ayirma tertibati (6r. ana salter) sistemin tamamen kapatiimasi gerektigin-
de yapilmasi gerekenler:

» bagh olan akslari durdurun ve Kkilitleyin ve "Etkinlestir / Yol Ver" sinyalini besleme
ve geri beslemeli sebeke modulinden ayirin

* besleme ve geri beslemeli sebeke modiiliinde sebeke kontaktéri K11 kontrollini
iptal edin.
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4.5.5 Fren direnci baglantisi

Besleme ve geri bes-
lemeli sebeke modiilii

Kurulum
Baglanti semalari

Besleme ve geri bes-
lemeli sebeke modiilii

veemen=P
97 95 w \
. \
K11’i
F161 o | | KA1
etkiler __ K17’i
T | i i F16) etiiler
9% % | |
. T,
6 O
RB2
Besleme ve geri bes- Besleme ve geri bes-
lemeli sebeke modiilii lemeli sebeke modiilii
| |
| |
1 1
| |
K17’i ‘ K17’i !
etiiler | %EHG etiiler |
| |
: :
- I N
N b [ I I -
| | | |
: : : :
| | | |
1T T )
: :
| |
1yl 1301
\ - i
| ® ‘
1L i
3
18014401455579147
BW...-...- BW..., BW...-01

Mesaj kontagi F16 tetiklendiginde K11 acil-
maldir. F16 (asin yuk rolesindeki tetikleme
kontadi) veya sicaklik salteri) devreye gir-
diginde, K11 agilmali ve "Cikis kati etkinles-
tirme" bir "0" sinyali almalidir. F16 bir mesaj
kontagidir, yani diren¢ devresinde kesinti ol-
mamahdir.

Dahili sicaklik salteri devreye girdiginde,
K11 agilmalidir. F16 (asir yik rolesindeki
tetikleme kontagi) veya sicaklik salteri) dev-
reye girdiginde, K11 agilmali ve "Cikis kati
etkinlestirme" bir "0" sinyali almalidir. "Cikis
kati etkinlestirme" bir "0" sinyali almalidir.
F16 bir mesaj kontagidir, yani direng devre-
sinde kesinti olmamalidir.

El Kitabi MXR80.. —

Harici bimetal role devreye girdiginde, K11
acilmahdir. F16 (asin yuk rolesindeki tetikle-
me kontagi veya sicaklik salteri) devreye gir-
diginde, K11 agiimali ve "Cikis kati etkinles-
tirme" bir "0" sinyali almahdir. "Cikis kati et-
kinlestirme" bir "0" sinyali almalidir. F16 bir
mesaj kontagidir, yani direng devresinde ke-
sinti olmamalidir.

Bir DC-Link desarj modili kullanmadan 6n-
ce, SEW-EURODRIVE’a danigiimaldir!

Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS® 2 7



Kurulum
Baglanti semalari

Fren direnci tipi

Asin yiik korumasi

harici bimetal réle (F16) Gzerinden

BW..

harici bimetal réle (F16) Gzerinden

BW...-01
BW..-.-T

« dahili sicaklik salteri veya
* harici bimetal réle (F16) tUzerinden

BW..-..-P

dahili bimetal réle (F16) Uzerinden
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Kurulum
Klemens kontaklari

4.6 Klemens kontaklari
UYARI
i Cihaz dahili referans potansiyeller:
Referans potansiyellerin tanim tablosu:
Tanimi Anlami
DGND Kumanda elektronigi referans potansiyeli genel bilgileri. PE ile
PE elektriksel baglanti yok.
BGND Fren baglantisi referans potansiyeli
RGND Emniyet rélesi icin referans potansiyel
DCOM Dijital girigler i¢in referans potansiyel
UYARI
i Baglanti elemanlan:
Asagidaki tim baglanti elemanlari cihaza Ustten bakista gdsteriimektedir.
4.6.1 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii klemens kontaklari
UYARI
i Gl¢ ve kumanda elektronigi ile ilgili teknik bilgiler bu isletme kilavuzunun ve "Cok
Eksenli Servo Siriici MOVIAXIS® isletme kilavuzunun "Teknik Bilgiler" bolimlerinde
tanimlanmigtir ve bu bélimlerden okunabilir.
Klemens | Baglantisi |Kisa agiklama
PE 73 X1:PE PE Sebeke baglantisi (MXR)
ORIk | X1:1 L1
[°] o] | X1:2 L2
X1:3 L3
2 | X3:PE PE Fren direnci baglantisi
X3:1 +R
X3:2 -R
X4:PE PE DC-Link rayi
X4:1 +U,
X4:2 -U,
X5a:1 +24 V¢ Elektronik besleme gerilimi
Xb5a:2 DGND
X5a:3 +24 Vg Fren beslemesi i¢in gu¢ kaynagi
Xba:4 BGND
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Kurulum
Klemens kontaklari

Klemens | Baglantisi |Kisa agiklama
1 X5b:1 +24 V¢ Elektronik besleme gerilimi
X5b:2 DGND
X5b:3 +24 Vg Fren beslemesi i¢in gu¢ kaynagi
—4 X5b:4 BGND
X9a a = Girig: Sinyal bus'l, yesil figli
X9a | X9b b = Cikis: Sinyal bus'i, kirmizi figli
X9b
1 X10:1 DIGD Dijital giris 1; sabit olarak "Cikis kati etkinlestirme" | DCOM refe-
X10:2 DI atanmistir. ;&;)r:illcgfgfet
. Dijital giris 2; sabit olarak "Etkinlestirme/Kargiya L
X10:3 DI@2 .
9 yukle" atanmistir. uzerllnden PO
X10:4 DIg3 tansiyel yahtimli
Dijital giris 3; istege gore programlanabilir, varsayi- | (X10:5).
X10:5 DCOM lan: "Reset"
® |x10:6 DGND Dijital giris 4; istege gore programlanabilir, varsayi-
18014401455 lan: "Sebeke kontaktoru geri bildirimi"
736203 Dijital girisler DI@Q — DI@3 igin referans potansiye-
li
Kumanda elektronigi referans potansiyeli genel bil-
gileri
1 X11:1 DOYY Dijital gikis 1; sabit olarak "isletmeye hazir" atanmistir.
X11:2 DO@1 Dijital ¢cikis 2; sabit olarak "Sebeke agik hazir" atanmistir.
X11:3 D0O@2 Dijital ¢cikis 3; istege gbre programlanabilir
X11:4 DOJ3 Dijital ¢ikis 4; istege gbre programlanabilir
S X11:5 DGND Dijital ¢cikislar DO@@ — DOJ3 icin referans potansiyeli
6. _—1 X12:1 n.c.CAN_L |-
x12:2  |CAN_H T oAN1-Bus Low
X12:3 CAN_L CAN1 bus referans potansiyel
- TJs . DGND
X12:4 CAN1-Bus Low
X12:5 Rsontandima Cihaz i¢i bus sonlandirma direnci
X12:6 DGND CAN bus referans potansiyel
x12:7  |CAN_H 1 cAN1-Bus High
X12:8 Rsoniandirma CAN1-Bus High
X12:9 Cihaz ici bus sonlandirma direnci
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Kurulum
Klemens kontaklari

Klemens | Baglantisi |Kisa agiklama
6,1 X17:1 n.c.CAN_L |-
x17:2  |CANH I cAN2-Bus Low
0% s X17:3 ggl:jE)L CANZ2 bus referans potansiyel
X17:4 CAN2-Bus Low
X17:5 Rsoniandirma Cihaz i¢i bus sonlandirma direnci
X17:6 DGND CAN2 bus referans potansiyel
x17:7  |CAN_H o AN2-Bus High
X17:8 Rsoniandirma CAN2-Bus High
X17:9 Cihaz i¢i bus sonlandirma direnci
X18:1 U Sebeke geriliminin dlgtlmesi
X18:2 Y,
X18:3 W
1 X19:1 Sa Sebeke kontaktori etkinlestirme kontagi
2 X19:2 Sb
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Devreye alma
Genel bilgiler

5 Devreye alma

Bu boélimde besleme ve geri beslemeli sebeke moduli MXR'nin devreye alinmasi
acgiklanmaktadir.

MOVIAXIS® eksen grubunun devreye alinmasi igin "Cok Eksenli Servo Surlcl
MOVIAXIS®" isletme kilavuzuna bakiniz.

5.1 Genel bilgiler

A UYARI
Aclkta bulunan gig baglantilari.

Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

» Cihaz kesinlikle kapaklari ve dokunma koruma kapaklari sokilmus olarak galisti-
riimamalidir.

» Kapaklari ve koruma kapaklarini kurallara uygun monte edin.

DIKKAT

Besleme ve geri beslemeli sebeke moduli MXR sadece tahrik Uniteleri dururken
devreye alinmalidir.

511 Kosul

Basarili bir sekilde devreye alabilmek igin tahrik Unitesinin dogru olarak planlanmasi
sarttir. Ayrintili projelendirme uyarilari ve parametre agiklamalari "Cok aks servo siiri-
cl MOVIAXIS®" sistem el kitabinda verilmistir.
Tim eksen grubunun devreye alinmasi igin "Cok Eksenli Servo Siriici MOVIAXIS®"
isletme kilavuzundaki "Devreye Alma" boélumine bakiniz.
UYARI

i MOVIAXIS® sistem el kitabi ve isletme kilavuzunda belirtilen kosullarin disinda,

MXAS8... eksen modiilleri bellenim .24 veya daha yuksegi ile donatiimig olmalidir.

5.2 CAN bazindaki sistem yolundaki besleme ve geri beslemeli sebeke
modauliindeki ayarlar

Gerekli olan ayarlar:

+ CAN aktarim hizi besleme ve geri beslemeli sebeke modili MXR'de DIP anahtar
S1 ve S2 lizerinden ayarlanir, bkz. "Cok Eksenli Strtici MOVIAXIS®" igletme kila-
vuzu "CAN aktarim hizi verilmesi" bélima.

» Besleme ve geri beslemeli sebeke modilinin adresi S3 ve S4 adres anahtarlari
ile ayarlanir. Diger eksen adresleri de ayarlanmis olan cihaz adresine gbre otoma-
tik olarak verilir.
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5.21

e

Ornek

Devreye alma 5

CAN bazindaki sistem yolundaki besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki ayarlar

(]
(2]
(3]

2946599179

[11 S1, S2: CAN1 aktarim hizi DIP anahtarlari
[2] S3: Eksen adres anahtari 10° (teslimat durumu: 1 x 10°)

[8] S4: Eksen adres anahtari 10 (teslimat durumu: 0 x 107)

125 KBit/sn | 250 kBit/sn | 500 kBit/sn | 1 MBit/sn
s1

. MEE . MiE
s2

e MEER M D
UYARI

Teslimattaki fabrika ayari 500 kBit/sn'dir.

Besleme ve geri beslemeli sebeke moduli MXR'de eksen adresi "1" olarak ayarlanir,
asagidaki sekle bakiniz.

Diger moduillerin eksen adresleri bu ayara géredir.
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Devreye alma
CAN bazindaki sistem yolundaki besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki ayarlar

Sekil: Eksen adresleri ayari.

1 2 3 4

00 NERVER VAR

8 2
s3 — |
6
sa| 8 2
7 3
& T, MXR| |MXA| |MXA| |mMxa

MXR  Besleme ve geri beslemeli sebeke modulu
MXA  Eksen modilu

2946614667
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Devreye alma

EtherCAT uyumlu sistem yolu XSE24A'daki besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki ayarlar

5.3 EtherCAT® uyumlu sistem yolu XSE24A'daki besleme ve geri beslemeli
sebeke modiillindeki ayarlar

EtherCAT® uyumlu sistem yolu XSE24A ile ilgili bilgiler igin, bkz. "Cok Eksenli Servo
Surtici MOVIAXIS®" isletme kilavuzu.

EtherCAT® uyumlu sistem yolu XSE24A ile teslim edilen modiiller fabrika tarafindan
yapilandiriimistir.

EtherCAT® uyumlu sistem yolunda DIP anahtarlar [1] ve eksen adres anahtarlari
[2, 3] aktif degildir.

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

(3]

[6]
(71
(8]
9]

2946642571
S1, S2: CAN aktarim hizi DIP anahtarlari: aktif degil
S3: Eksen adres anahtari 10°: aktif degil
S4: Eksen adres anahtari 10": aktif degil
Anahtar LAM
» Anahtar konumu 0
Anahtar F1
» Anahtar konumu 0: Teslimat durumu
+ Anahtar konumu 1: Islev genisletmesi igin rezerve edilmistir
RUN LED'; renk: yesil / turuncu
ERR LED; renk: kirmizi
Link IN LED; renk: yesil
Link OUT LED; renk: yesil

Aktarim hizi ve eksen adresi ayarlar igin, bkz. "CAN bazindaki sistem yolundaki bes-
leme ve geri beslemeli sebeke modilindeki ayarlar" (- B 32) bolimune bakiniz.

El Kitabi MXR80.. — Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS®
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Devreye alma
EtherCAT uyumlu sistem yolu XSE24A'daki besleme ve geri beslemeli sebeke moduliindeki ayarlar

UYARI

Eksen modillerinde XSE24A karti kullanildidinda, besleme ve geri beslemeli sebeke
modili MXR80 de bir XSE24A karti ile donatiimalidir.

[0
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Devreye alma 5

EtherCAT XFE24A fieldbus arabirimindeki besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki ayarlar

54 EtherCAT® XFE24A fieldbus arabirimindeki besleme ve geri beslemeli
sebeke modiiliindeki ayarlar

EtherCAT® XFE24A fieldbus arabirimi ile ilgili bilgiler igin, bkz. "Cok Eksenli Servo Su-
ricii MOVIAXIS®" isletme kilavuzu.

2946676235

[1] S1, S2: CAN aktarim hizi DIP anahtarlari
[2] S3: Eksen adres anahtari 10°
[8] S4:Eksen adres anahtari 10’
[4] Anahtar LAM

* Anahtar konumu 0

Anahtar F1

* Anahtar konumu 0: Teslimat durumu

+ Anahtar konumu 1: Islev genigletmesi icin rezerve edilmistir
[5] RUN LED'i; renk: yesil / turuncu
[6] ERR LED; renk: kirmizi
[71  Link IN LED; renk: yesil
[8] Link OUT LED; renk: yesil
[9] Bus girigi
[10] Bus gikisi

Aktarim hizi ve eksen adresi ayarlari igin, bkz. "CAN bazindaki sistem yolundaki bes-
leme ve geri beslemeli sebeke modiilindeki ayarlar" bélimiine bakiniz.
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Devreye alma
MXR80'in MOVITOOLS MotionStudio ile devreye alinmasi

5.5 MXR80'in MOVITOOLS® MotionStudio ile devreye alinmasi

PC ile MOVIAXIS® arasindaki iletisimin segilmesi ve kurulmasi "Cok Eksenli Servo Si-
riicti MOVIAXIS®", isletme kilavuzunun "iletisim Secgimi" bélimiinde agiklanmaktadir.

5.5.1 Cihaz segimi / Parametre agacinin segilmesi

Adim 1

Cihaz agacindan besleme ve geri beslemeli sebeke modili MXR80A...'y1 secin.
Adim 2

Bunun igin sag tiklayarak baglam menisini agin ve "Devreye alma / Parametre
agaci" (Online) meni noktasini segin.
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Devreye alma 5
MXR80'in MOVITOOLS MotionStudio ile devreye alinmasi

5.5.2 Devreye alma

Adim 3

Parametre agacinda "System data / Startup" grubunu segin ve devreye alma parame-
trelerinin ayarlarini kontrol edin.

Standart olarak asagidaki degerler ayarlanmigtir:

=-Ea MOVIAXIS® MXR
=-E8 Displemy velues
i System dets Mzins frequency  [Hz] 50 Hz -
-2 Stadup Rated maing vollzge [V] 40
4= Cortroler paramet=rs R 00
-8 Commuricatian

-8 Uit furciions

Mains parameters

[~k

Fel-Eel

Operaling mode
Fiam freguency | power BkHz FSORKW = I

Dpermting mode Sinusaidal
konfigunierte erateleisiung [W] 75000

Monitoring
M=ins OFF folerance time [m=] 0.000
Timeout when cpeming the ine contsctor — [ms] {0000

Timseout irenitoring of charging procedure n -

Test and emergency mode

Test and emergency mode O -

Test and emergency mode ackve |

12010514699

+ Sebeke frekansi (Mains frequency) [Hz]: Besleme sebekesinin sebeke frekansini
ayarlayin: 50 Hz / 60 Hz

+ Anma sebeke gerilimi (Rated mains voltage) [V]: Besleme sebekesinin anma
gerilimini buraya girin: 380 — 400 — 480 V.

DIKKAT

Nominal sebeke geriliminin yanlis ayarlanmasi hatali ¢galismalara ve cihazlarda ari-
zalara sebep olabilir.

+ PWM frekansi (PWM frequency): Besleme ve geri beslemeli sebeke modili
MXR'nin ¢alistigi PWM frekansini [kHz] ayarlayin.

El Kitabi MXR80.. — Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS® 39



Devreye alma
MXR80'in MOVITOOLS MotionStudio ile devreye alinmasi

DIKKAT

"PWM frequency" parametresi projelendirilen cihaz gicine (50 veya 75 kW) bagli
olarak 8 yada 4 kHz olarak ayarlanmalidir:

Bu konuda, Parametre agiklamalari (— B 49) bélimune de bakiniz.
» 75 kW cihaz anma guct i¢in 4 kHz
» 50 kW cihaz anma guctu i¢in 8 kHz

SEW-EURODRIVE tarafindan asagida acgiklanan parametrelerin degistiriimeyip, temel
konumda birakilmalari dnerilmektedir.

+ Sebeke kapali tolerans siiresi (Mains OFF tolerance time) [msn]: Sebeke ka-
pal tolerans suresi ile, sebeke gerilimi kesildikten ne kadar slre sonra bir hata veri-
lecegi tespit edilir: 0 — 20 msn. Uygulamaya bagl olarak sifirin tGzerinde bir deger
girilmelidir.

+ Sebeke kontaktorii agilirken zamanasimi (Timeout when opening the line
contactor) [msn]: Enable sinyali geri alindiktan sonra, "sebeke kontaktori geri
besleme" sinyalinin ne kadar bekledigi denetlenir. Burada ayarlanmis olan denetle-
me suresi asildiginda bir hata verilir: 0 — 1000 msn.

* Yikleme igslemi zamanasimi denetimi (Timeout monitoring of charging proce-
dure) [msn]: Enable sinyali verildikten sonra, DC-link geriliminin 10 sn zaman asi-
mi suresi igerisinde 300 V olup olmadigi denetlenir. Ayni sekilde, kontrol Unitesi et-
kinlestikten sonra da, DC-link geriliminin 5 sn zaman agimi suresi igerisinde istenen
degere erisip erismedigi de kontrol edilir. Agik / Kapali.

UYARI

Kontrol ettikten ve gerektiginde yukarida agiklanan parametreleri ayarladiktan sonra,
MXR'nin devreye alinmasi tamamlanmigtir ve normal ¢alisma baslayabilir.

fde

Ozel talepler gerektiren uygulamalarin parametre ayarlari, parametre agiklamala-
rn (- 49) béliminden alinabilir. Bu konu ile ilgili olarak gerektiginde SEW-
EURODRIVE’a danigabilirsiniz.
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5.6

*

*%

Besleme ve geri beslemeli sebeke besleme moduilinin agilma kapanma sirasi

sirasli

DIKKAT

Devreye alma

5

Besleme ve geri beslemeli sebeke besleme modiliiniun agilma kapanma

Asagida verilen galistirma sirasina mutlaka uyulmalidir.

DC24V

DC24V
(X5a)

JDCOV

ok

Acil Stop tusu

R

Acil Stop Rolesi

Basglat Adim 1

|
| Acil Stop durdu
|
|

DIOO Cikis kati enable

Adim 2

"Enable / Yol verme"
(X10.2)
PO1/1 **

"Sebeke agik" igin hazir
(X11.2)

Adim 3

PI1/1 **

Sebeke kontaktori etkin-
lestirme kontagdi (x19.1/x19.2)

"Sebeke kontaktoru
acik" tusu

Adim 4

Sebeke kontaktori

t>100 ms

|
= YV e,
|

(K11)

"Sebeke kontaktori agik"
geri bildirimi

"MXR g¢alismaya hazir"

Adim 5

(X11.1)
PI11/0 **

Sebeke gerilimi*

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
:
(X10.4) |
|
|
|
|
|
|
|
|
|
(X1.1...X1.3) 1
|

|

|

|

|

|

DC-Link gerilimi*
(X4.11X4.2)

yakl. 750 V

Sebeke gerilimi AC 400 V'de

Fieldbus Gzerinden kontrolde

El Kitabi MXR80..
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Devreye alma
Besleme ve geri beslemeli sebeke besleme modulinin agilma kapanma sirasi

*** Acil stop ayirma gecikmesi sadece gecerli sistem ve llkeye 6zel emniyet talimatlari ile misteriye ait ta-
limatlara gore olmalidir.

UYARI
i "Sebeke acik igin hazir" sinyalinden sonra t =2 100 msn bekleme suresine dikkat edin.
Sebeke kontaktéri bu sire tamamlandiktan sonra agiimalidir.
UYARI
e Eksenler sadece MXR tarafindan "MXR c¢alismaya hazir" sinyali verildikten sonra et-
1
kinlestirilmelidir.
UYARI
i Kapatmadan 6nce "Etkinlestirme / Sarj" sinyali kapatiimali ve eksenler (motorlar) sifir
devir sayisina indirilmeli ve kilittenmelidir. Sebeke kontaktéri ancak bundan sonra

kapatilabilir.

isleticiye ve Ulkeye dzel talimatlara dikkat edilmelidir.

Calistirma sirasi adim semasi.

Acil devre kapali — )
DC 24 V ok — & Adim 1
Cikis kati etkinlestirme (DI9Q) —
Sebeke kontaktor agik (tp> 10 s) —9 Baglat

Enable / $arj (DIG1/PO1/1) ———

Adim 2

DC Link sarji

"Sebeke Acik" igin hazir (DO@1 / P11/1) —————————

Adim 3

7| SE | Timer t,'yi baslat

Sebeke acik igin hazir

"Sebeke kontaktorl acik" tusu —— & ]
ty2 100 ms — Adim 4
Sebeke acik
"Sebeke kontaktori agik" geri bildirimi — & [ ——
MXR galismaya hazir (D0@Q / PI1/0) — Adim 5 . .
——1 Akslari etkinlegtir
MXR isletmesi

SE: Galisma gecikmesi ayari
9007204021958923

42 El Kitabi MXR80.. — Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS®



Devreye alma 5

Fieldbus calistirmasi icin islem verilerin atanmasi

5.6.1 Semaiile ilgili ek bilgiler
Etkinlestirme / sarj

MXR modualinin ¢alismasi i¢in etkinlestirme sinyali gereklidir. Enable sinyali 6nce DC-
link'i 300 V'ye kadar yukler, galistirma sirasi semasina (- B 41) bakin.

Sebeke gerilimi 6lcimi ve sebeke tarafi komponentlerinin fazlarinin dogru bagh olup
olmadigi kontrol edilir. Bunun igin tablodaki su hataya bakiniz: Hata 107 (- & 60).

Daha sonra da "$ebeke acik icin hazir" sinyalinden sonra, sebeke kontaktori devreye
alinabilir.

MXR modulinin kapatiimasi:

MXR modili normal calisma esnasinda "Etkinlestirme/Sarj" sinyali geri alindiginda
kapanir. Bunun sonucu olarak "Dahili sebeke acgik etkinlestirme" sinyali geri alindigin-
da, sebeke kontaktorl kapanir.

Sebeke acik igin hazir

Sebeke kontaktoriinin enerjilendiriimesine izin verilir veriimez MXR modiili bu sinyali
verir.

Sebeke kontaktorii etkinlestirme kontagi
Sebeke kontaktorl etkinlestirme kontagr X19.

"Sebeke kontaktori agik" anahtari etkinlestirilene kadar gegecek siire 100 msn'den
daha uzun olmalidir.

MXR calismaya hazir

DC-link gerilimi yaklasik 750 V'ye eristiginde ve bir hata yoksa, MXR moduli "galisma-
ya hazir" sinyali verir. Bu sinyal eksenlerin etkinlestirilebilecegini belirtir.

5.6.2 Hata giderme

Bolim 6.2.2 "Hata Tablosuna" (- B 60) gore bir hata olustugunda, "MXR c¢alismaya
hazir" (X11.1 / P11/0") sinyali geri alinir.

Bu durumda sistem uygulamaya 6zgu acil ¢alistirma ile durdurulmalidir.

Opsiyonel bir acil fren direnci var ise, akslar kontrolli bir sekilde durdurulabilir. Aksi
durumlarda, akslar igin "gikis katini etkinlestirme" geri alinmalidir.

Eksen modiillerinin hata yanitlari "Cok Eksenli Servo Strlicii MOVIAXIS®" igletme kila-
vuzundan alinabilir.

1) Fieldbus calismasi

5.7 Fieldbus caligtirmasi igin iglem verilerin atanmasi

5.71 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii kontrol iinitesi

Servo suiriict 16 adete kadar proses verisi giris kelimesi ve proses verisi ¢ikis kelimesi
Uzerinden kontrol edilir.
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Devreye alma
Fieldbus calistirmasi icin islem verilerin atanmasi

Ornek:

PA3
PA 2
PA1

Ey= I T T T R T
AN “Pai[Phzl aaf)  [pas]) O

W ol T T TeEq[ P2l PR3] \PE?GQ = i

*0000°
PE 3« ; 4
PE 2 < I ° o ol
PE 1 «
e
9007202201555211
1 Kontrol Unitesinin proses goriintiisi (master)

PE1-PE16 Islem girig verileri
PA1—-PA16 Islem cgikis verileri
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Devreye alma 5

Fieldbus calistirmasi icin islem verilerin atanmasi

5.7.2 islem gikis verileri PO

Proses veri kelimesi sayisi: 1 — 16

islem verilerinin atanmasi PO1 (kontrol kelimesi) ve PO2

Bit No. |Anlami

0 Cikis kati etkinlestirme

1 Etkinlegtir/Sarj ("1" = Etkinlegtir / Sarj) *
2 Hata-reset

3 Baglanti yok

4 Test ve acil modunun etkinlestiriimesi
5 Baglanti yok

6 Baglanti yok

7 Baglanti yok

8 Baglanti yok

9 Baglanti yok

10 Baglanti yok

11 Baglanti yok

12 Baglanti yok

13 Baglanti yok

14 Baglanti yok

15 Baglanti yok

* Standart atama

islem verilerinin atanmasi PO3 — PO16

islem veri kelimeleri PO3 — PO16 bostur.
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Devreye alma

Fieldbus c¢alistirmasi igin islem verilerin atanmasi

Kontrol kelimesi veri girig maskesi

Tree

=25 MOVIAXIS® MXR

[-{E8 Display values

[-{E8 System data

=25 Communication

-.|=/ Basic settings

-2 Control word CAN1

--|=/ Control word CANZ
--|=/ Control word com. option
--|=/ Status word CANT

--|=| OUT process data CANT
--|=/ Status word CANZ

--|=| OUT process data CANZ
--|=/ Status word com. option
--|=| OUT process data comm. op
-|=/ 140 basic unit

g3 Unit functions

& MOVIAXIS® MXR\Communication\Control word CAN1 E]

Basic settings

Data source Mone -

Data block start 1]

Data block length [Mumber of words] 4

Timeout interval [ms] 20.000

Update On -

Caonfiguration error Mo fault

PDO never received before ]

Message 1D 1]

Data acceptance with Sync Mo

Endianess Big Endian
Actual values

Bit 0 Output stage inhibit ]

Bit 1 Enable ]

Bit2 Reset ]

Bit4 Testand emergency mode ||

9007204501934987
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Devreye alma 5

Fieldbus calistirmasi icin islem verilerin atanmasi

5.7.3 lislem giris verileri PI

islem verilerinin atanmasi PI1 (durum kelimesi) ve PI2

Bit No. |Anlami

0 Calismaya hazir ("1" = calismaya hazir) *
1 Sebeke acik i¢in hazir *

2 Hata reset veya test ve acil galistirma etkin
3 Parametrelenebilir

4 Parametrelenebilir

5 Parametrelenebilir

6 Parametrelenebilir

7 Parametrelenebilir

8 Parametrelenebilir

9 Parametrelenebilir

10 Parametrelenebilir

11 Parametrelenebilir

12 Parametrelenebilir

13 Parametrelenebilir

14 Parametrelenebilir

15 Parametrelenebilir

* Standart ayar

Proses verilerinin atanmasi PI3 — PI16

Proses veri kelimeleri P12 — P116 bostur.

El Kitabi MXR80.. — Gok eksenli servo siiriici MOVIAXIS® 4./



Devreye alma

Fieldbus calistirmasi icin islem verilerin atanmasi

Durum kelimesi veri giris maskesi

Tree

E-E5 MOVIAXIS® MXR

[-[28 Display values

[-[E8 System data

223 Commurnication

/= Basic settings

% Control word CANT

/= Control word CAN2
-/=| Cortrol word com. option
% Status word CANT

/= OUT process data CAN1
/= Status word CANZ

/=] OUT process data CANZ
--/=| Status word com. option
/=] OUT process data comm. op
= 1/0 basic unit

38 Unit functions

E MOWVIAXIS® MXR\Communication\Status word CAN1

Data sink

Data block start

Data block length
Configuration errar
Message 1D

Send PDO after Sync
Lock-out time
Endianess

Send PDO cyclically
Send PDO after n Syncs
Send PDO after change

Send PDO following receipt of IN-PDO

Layout

Bit no.
Bit 0
Bit 1
Bit 2
Bit 3
Bit 4
Bit 5
Bit&
Bit 7
Bit 8
Bit 9
Bit 10
Bit 11
Bit 12
Bit 13
Bit 14
Bit 15

Basic settings
Mone
0
[Mumber of words] 4
Mo fault
0

=)l

Yes
[ms] 0.000

Big Endian
[ms] 0.000
0

Mo

Mo RePDO

Data sources

Programmable layout

Function

Ready

Ready for connecting line contactor
Test and emergency mode active
Malfunction

Mo function

Mo function

Mo function

Mo function

Mo function

Mo function

Mo function

Mo function

Mo function

Mo function

Mo function

Mo function
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Devreye alma 5

Parametre tanimi

5.8 Parametre tanimi
5.8.1 Gosterge degerleri
Cikis kati islem degerleri

8325.0 DC-link gerilimi
Birim: V
DC-Link gerilimi anhk degeri Uy

9786.1 Cikis akimi
Birim: %

Sebeke tarafi MXR ¢ikis akiminin cihazin anma akimina bagh anhk degeri

8326.0 Sizilmis ¢ikig akimi
Birim: A
Sebeke tarafi ¢cikis akiminin anlik sizilmus degeri.

10467.40 Etkin glig
Birim: kW
Besleme ve geri beslemeli sebeke moduli MXR'nin anlik etkin glict, negatif degerler

besleme sebekesine verilen reaktif glici gosterir. Pozitif degerler besleme sebekesin-
den alinan etkin guicu gosterir.

10467.42 Siiziilmus etkin gli¢
Birim: kW
Besleme ve geri beslemeli sebeke moduli MXR'nin stztlmis anhk etkin gicl, negatif

degerler besleme sebekesine verilen reaktif glici gosterir. Pozitif dederler besleme
sebekesinden alinan etkin guicu gdsterir.

10467.41 Rejeneratif enerji
Birim: kWh
En son sifirlamadan sonra geri beslenen enerji miktarini gdsterir. En son parametre

degderi ugucu olmayan bir bellege kaydedilir. Bu parametre, degerinin tGzerine "0" yazi-
larak resetlenir.

Bu deger MotionStudio parametre agacinda ¢ozinurlik [kKWh] olarak gosterilir. Deger
dogrudan cihazdan okunursa, 6rnegin fieldbus Uzerinden, ¢ézinurlik Wh olur.

10467.14 U, Istenen deger

Birim: V
istenen aktif gerilim degeri.
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5 Devreye alma

Parametre tanimi

10467.15 Uq Istenen deger
Birim: V
istenen reaktif gerilim degeri

10467.8 Id Istenen deger
Birim: A
istenen aktif akim degeri.

10467.9 Iq istenen deger
Birim: A
istenen reaktif akim degeri.

9859.1 Termik akim siniri
Birim: %
MXR besleme ve geri beslemeli sebeke modiiliniin ylzdesi (%) olarak giincel termik
akim siniri.

MXR kisa sureli olmak Uzere bu degere kadar yuklenebilir (maksimum ¢alisma nokta-
s1). Termik akim sinirt MXR yukine bagli olarak dinamik ayarlanir. Bu sinir % 250'den
baslar ve yUk artigsinda kigulur.

9811.2 Toplam ylik
Birim: %

Cihaz anma guciine goére anlk cihaz kullanimi

9811.1 Chip hub dinamik yliklenme
Birim: %
Chip hub dinamik yiklenme ylzdesi (Ixt yiklenme).
Suzulmemis parametre.

9811.4 Sogutucu gévde yiiklenmesi
Birim: %

Anlik sogutucu gdvde yukd.

9795.1 Sogutucu gévde sicakligi
Birim: °C
Anlik sogutucu govde sicakligi.

9811.3 Elektro mekanik yiiklenme

Birim: %

Anlik elektro mekanik kullanma.
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Devreye alma 5

Parametre tanimi

Cihazin durumu

Cihaz durumu parametre grubunda cihazin anlik durumu ile ilgili bilgiler okunabilir.
Cihaz verileri
Cihaz verileri parametre grubunda cihazin tipi ve opsiyon kartlari ile ilgili bilgiler okuna-

bilir. Burada cihaz durumu ve bellenim versiyonunun numarasi gosterilir.

10483.2 Yapilandiriimis cihaz glicl

Birim: W

Cihaz etiketi
"Cihaz etiketi" parametre grubunda MXR cihazin ve opsiyon grubunun donanim ve ya-
zilm durumlari ile ilgili bilgiler, Gretim numarasi gibi bilgiler okunabilir.

Hata gegmisi

Hata gec¢misi en son hatalarin kaydedildigi 6 hata ring memory'sinden olusur. Her ring
memory'ye ayrica islem degerleri ve hatanin verildigi andaki dijital giris ve ¢ikiglarin
durumlari kaydedilir.

Sebeke islem degerleri

10467.16 U, pp,
Birim: V
Gerilim gostergesinin gergek bolimda.

10467.17 Uy,
Birim: V
Gerilim gostergesinin sanal bolimi

10467.3 | ypha
Birim: A
Akim goéstergesi gercek bolumu.

10467.4 |,
Birim: A
Akim gdstergesinin sanal bolima.

10467.12 U,
Birim: V
Aktif gerilim.
10467.13 U,
Birim: V

Reaktif gerilim
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Parametre tanimi

10467.50 I,
Birim: A
Aktif akim.
10467.51 I,
Birim: A
Reaktif akim.

5.8.2 Sistem verileri
Devreye alma

10470.10 Sebeke frekansi
Birim: Hz
Deger araligi: 50 Hz, 60 Hz
Bu parametre ile besleme sebekesinin sebeke frekansi ayarlanabilir:

10470.14 Sebeke gerilimi
Birim: V
Deger araligi: 380 — 400 — 480
Bu parametre ile besleme sebekesinin anma gerilimi ayarlanabilir.

10470.4 Kontrol ayarlari
Deger araligi:
* 0 = Sinis seklinde galisma
+ 1 =Blok seklinde galisma
Bu parametre ile galisma sekli ayarlanir.

10470.2 PWM frekansi
Birim: kHz
Deger araligi: 50 kW: 8 kHz, 75 kW: 4 kHz

Bu parametre ile besleme ve geri beslemeli sebeke moduli MXR'nin ¢alistigi PWM
frekansi [kHz] ayarlanir. Projelendirilen cihaz gliciine (50 kW veya 75 kW) bagl olarak
ayarlanmalidir:

50 kW: 8 kHz
75 kW: 4 kHz

One bagli olan sok bobini ve sebeke filtresinden dolayi, PWM frekansi istege gore se-
cilemez, projeye gore belirlenir.

Bunun icin bkz. sayfa 41 ve devami.

PWM frekansinin degistiriimesi i¢in, 6nde bagli olan cihazlarin degistiriimesi ve gerek-
tiginde kablo kesitlerinin, sigortalarin ve sebeke kontaktérlerinin ayarlanmasi gerekir.

10469.4 Sebeke kapall toleransi

Birim: msn
Deger araligi: 0 — 20
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Parametre tanimi

Sebeke kapal tolerans suresi ile, sebeke gerilimi kesildikten ne kadar sire sonra bir
hata verilecegi tespit edilir:

Buna ragmen, DC-Link kapasiteleri tam olarak sarj edildiginde, artik baska jeneratif
enerji alinamadiginda, opsiyonel fren direnci bagli degilse, jeneratif isletmede daha
ayarlanmis olan sebeke kapali tolerans siresi sona ermeden bir hata verilebilecegine
dikkat edilmelidir.

10472.11 Sebeke kontaktéri agilirken zaman asimi
Birim: msn
Deger araligi: 0 — 1000

"Etkinlestir" sinyali geri alindiktan sonra, "sebeke kontaktori geri besleme" sinyalinin
ne kadar bekledigi denetlenir. Burada ayarlanmis olan denetleme suresi asildiginda
bir hata verilir.

10472.1 Sarj islemi zaman asimi denetimi
Birim: msn
Deger araligi: Acik / Kapali

Enable sinyali verildikten sonra, DC-link geriliminin 10 sn zaman asimi siresi igerisin-
de 300 V olup olmadigi denetlenir. Ayni sekilde, kontrol Unitesi etkinlestikten sonra da,
DC-link geriliminin 5 sn zaman asimi suiresi igerisinde istenen degere erisip erismedigi
de kontrol edilir.

10472.7 Test ve acil isletme

Deger araligi:
+ 0 =Kapal
« 1=Acik

Bu parametre ile test ve acil isletmeye gecilebilir.

Denetleyici parametreleri
10467.2 U, istenen deger
Birim: V
Bu parametre kontrol edilen DC-link gerilimi istenen degeri gosterir.

Temel ayarlar

"Cok Eksenli Servo Siiriicii MOVIAXIS®" Projelendirme El Kitabi, "iletisim Parametre-
leri Tanimlanmasi" bélumadne bakiniz

5.8.3 Haberlesme
Kontrol kelimesi CAN1 / CAN2 / iletisim segenekleri

9514.1 CAN1/9515.1 CAN2/ 9516.1 iletisim segenedi veri kaynadi
Deger araligi: Yok / CAN1
Burada kontrol kelimesi bilgilerinin kaynagi ayarlanabilir.
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Parametre tanimi

9514.3 CAN1/9515.3 CAN2 / 9516.3 lletisim segenedi veri blogu baslangici

"Cok eksenli servo suriicii MOVIAXIS®" sistem el kitabina bakiniz, Parametre 9514.3

9514.4 CAN1/9515.4 CAN2 / 9516.4 iletisim secenedi veri blogu uzunlugu
Birim: Kelime sayisi
Deger araligr: 0 —4 - 16
Bu parametre ile veri blogunun uzunlugu ayarlanabilir.

9514.19 CAN1/9515.19 CAN2 / 9516.19 lletisim segenedi zaman agsimi siiresi
Birim: msn
Deger araligi: 0 — 20 — 10000

Burada artik bir mesaj gelmedigi durumda, bir hata verildikten sonra ne kadar sure da-
ha denetleme yapilacagi ayarlanabilir. Stire 0 msn olarak ayarlandiginda denetleme
yapilmaz.

9514.5 CAN1/9515.5 CAN2 / 9516.5 lletisim segenedi giincellestirme

"Cok eksenli servo suriicii MOVIAXIS®" sistem el kitabina bakiniz, Parametre 9514.5

9514.16 CAN1/9515.16 CAN2 / 9516.16 lletisim segenedi konfigiirasyon hatasi

"Cok eksenli servo suriicii MOVIAXIS®" sistem el kitabina bakiniz, Parametre 9514.16

9514.2 CAN1/9515.2 CAN2 Mesaj ID'si

Burada alinan CAN mesaijinin ID'si ayarlanir.

9514.14 CAN1/9515.14 CAN2 Sync ile veri kabulli

Verilerin bir Sync mesaiji Gzerinden alinip alinmayacagi burada ayarlanir.

9514.14 CAN1/9515.14 CAN2 nEndianess
Deger araligi: Big Endian (Motorola Format) / Little Endian (Intel Format)
CAN mesaijlari i¢in ayarlanmig olan veri bigimini gosterir:

Durum kelimesi CAN1 / CAN2 / iletisim opsiyonlari

9563.3 CAN1/9564.3 CAN2 / 9565.3 lletisim segenedi veri alicisi

Deger araligi: Yok / CAN1 sistem yolu
Bu parametre ile durum bilgilerinin gonderilecegi iletisim kanali tespit edilir:

9563.5 CAN1/9564.5 CAN2 / 9565.5 lletisim secenedi veri blogu baslangici

"Cok eksenli servo siriicii MOVIAXIS®" sistem el kitabina bakiniz, Parametre 9563.5

9563.6 CAN1/9564.6 CAN2 / 9565.6 lletisim segenedi veri blogu uzunlugu
Birim: Kelime sayisi
Deger araligi: 0 —4 - 16
Bu parametre ile veri blogunun uzunlugu ayarlanabilir.
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Parametre tanimi

9563.16 CAN1/9564.16 CAN2 / 9565.16 lletisim segenedi konfigiirasyon hatasi

Bir konfiglirasyon hatasi olup olmadigini gdsterir.

9563.4 CAN1/9564.4 CAN2 Mesaj ID'si
Gonderilen CAN mesajinin ID'sini gosterir.

9563.1 CAN1/9564.1 CAN2 PDQ'yu senkronizasyondan sonra génder

Sync mesajindan sonra durum bilgileri iceren mesajlar gonderilip génderilmedigini
gOsterir

9563.17 CAN1/9564.17 CAN2 Blokaj siiresi
“Cok eksenli servo siiriici MOVIAXIS®” sistem el kitabina bakiniz, Parametre 9563.17

9563.21 CAN1/9564.21 CAN2 Endianess

CAN mesaijlari igin ayarlanmis olan veri bigimini gosterir: Big Endian (Motorola-For-
mat) / Little Endian (Intel-Format).

9563.2 CAN1/9564.2 CAN2 PDO'yu ¢evrimsel olarak génder
Birim: msn
islem veri nesnelerinin (PDQ'lar) hangi zaman araliklarinda gdnderilecegini gdsterir

9563.22 CAN1/9564.22 CAN2 PDO'yu n senkronizasyondan sonra génder

PDO'nun ka¢ Sync mesajindan sonra gonderilecegini gosterir.

9563.23 CAN1/9564.23 CAN2 PDQO'yu degistirmeden sonra génder

PDO'larin sadece gonderilecek verilerde degisiklik oldugunda génderilmesini gosterir.

9563.19 CAN1/9564.19 CAN2 PDQO'yu IN-PDO alindiktan sonra génder

Gelen PDO'lardan sonra Giden PDO'lar génderilip gdonderilmeyecegini gosterir

9856.2 CAN1/9856.3 CAN2 Layout
Durum kelimesi igin kullanilacak layout tipini belirler:
Programlanabilen layout:
Durum bitleri uygulayici tarafindan belirlenir
Progr. Layout / Hata kodu:
» Bit 0 — 7 kullanici tarafindan tespit edilir
» Bit 8 — 15 hata kodu aktarilir

8334.0/8334.1/8349.0/8349.1/9559.3/9559.4 1/ O Ana cihaz

Dijital giris / ¢ikislarin durumlari ve terminal baglantilar gosterilir. Ayrica dijital DO-2
ve DO-3 cikislari icin islev ayarlanabilir. Asagidaki giris / ¢ikislara sabit olarak atama
yapimistir:

+ DI-0: Cikis kati etkin DI-1: Etkinlestirme (indeks 8334.0,0)
+ DI-3: Sebeke kontaktérii sinyali (indeks 8334.0,1)
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Parametre tanimi

+ DO-0: Calismaya hazir (indeks 8349.0,0)

+ DO-1: Sebeke Agik icin hazir (indeks 8349.0,1)

+ DO-2: N.Fct (varsayilan) / islev uygulayici tarafindan ayarlanabilir (indeks 9559.3)
« DO-3: N.Fct (varsayilan) / islev uygulayici tarafindan ayarlanabilir (indeks 9559.4)

5.8.4 Cihaz fonksiyonlari

Kurulum

"Cok Eksenli Servo Siiriicii MOVIAXIS®" Projelendirme El Kitabi, "Cihaz islevleri Para-
metreleri Tanimlanmasi" bolimuine bakiniz

Reset yaniti

"Cok Eksenli Servo Siiriicii MOVIAXIS®" Projelendirme El Kitabi, "Cihaz islevleri Para-
metreleri Tanimlanmasi" bolimine bakiniz
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isletme 6
Genel uyarilar

6 isletme

6.1 Genel uyarilar

A UYARI

Kablolarda ve motor klemenslerinde tehlikeli gerilimler
Elektrik soku nedeniyle can kaybi veya agir yaralanmalar.

* Acik durumda cikis klemenslerinde ve bu klemenslere baglanmis olan kablolarda
tehlikeli gerilimler olugsmaktadir. Bu durum cihaz bloke edildiginde ve motor du-
rurken de gegcerlidir.

» Bir moduldeki isletme LED’inin sénmesi, modulin sebekeden ayrildigini ve ener-
jisiz oldugunu géstermez.

» Gug klemenslerine dokunmadan énce, besleme ve geri beslemeli sebeke moduli
MXR'nin sebekeden ayrilip ayrilmadigini kontrol edin.

« "Cok eksenli servo suriici MOVIAXIS® Bolim 2'deki genel emniyet uyarilarina
ve "Elektrik tesisatl" bolumuindeki uyarilara dikkat edin.

DIKKAT

Besleme ve geri beslemeli sebeke moduli MXR sadece tahrik Uniteleri dururken
devreye alinmalidir.

6.2 Calisma sekilleri

6.2.1 Normal igletme

Normal isletme Uretim isletmesidir.

6.2.2 Test/Acil modu

Test/acil modunda bir makinenin veya sistemin bagh olan eksenlerinin devreye alma
asamasinda deneme amagli olarak veya acil durumlarda hareket ettirilebilir.

Test/acil isletme galisma seklinde DC-link gerilimi disik oldugundan, gi¢ disimi
gerceklesir, "Teknik Bilgiler" (— B 71) bolimine bakiniz.

Bu calisma seklinde MXR80A rejeneratif enerjiyi besleme sebekesine geri beslemez,
bir fren direnci Gzerinden Isi enerjisine donistirdr.

Bunun i¢in yerine getirilmesi gereken kosullar:

» Yeterli boyutta bir fren direnci bagh

+ Test/acil modu bir anahtarlama agma/kapatma cevriminden sonra etkinlestirilebilir,
yani:
— cikis kati etkinlestirme geri ¢ekildi, DIGJ = 0 (low)
— dijital giris etkinlestirildi DI&2 = 1 (high) veya PIn Bit 2 = 1 (high)
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6 isletme
Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki isletme gdstergeleri ve hatalar

UYARI
i DIg2 kullanildidinda, bu daha 6nce "Test/Acil Modu" islevine ayarlanmis olmaldir.

Bu durumda dijital giris artik RESET iglevi i¢in kullanilamaz. RESET sinyali bu du-

rumda islem verileri Gzerinden devreye alinabilir.

+ MXRB80A daha sonra "Test/Acil Modu" etkin (DG02 / PIn Bit2 = "1" (high) ve ayni
zamanda "MXR ¢alismaya hazir" (D00 = "1" (high) / Pl 1/0 = "1" (high) ) mesaijlari
verir. Boylece eksenler yeniden etkinlestirilebilir. "Cikis kati etkinlestirme" sinyalinin
DIgd etkinlestiriimesine artik gerek yoktur, "0" (low) olarak kalabilir.

6.3 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilundeki igletme gostergeleri ve
hatalar

6.3.1 Gostergeler tablosu

Aciklama Durum

Not / Eylem

Boot esnasindaki gostergeler

| || en (boot) isletmeye |, o6 at Kiliti
=" || ge¢cmek icin gesitli du-
rumlardan geger.

iletisim yok.

—| Cihaz bellenim ytklenir- |+  Durum: hazir degil.

Boot tamamlanana kadar bekle-
yin.

Cihaz bu durumda kaliyor: Cihaz
arizall.

Cesitli cihaz durumu gostergeleri
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isletme 6
Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki isletme gdstergeleri ve hatalar

Aciklama Durum Not / Eylem
|_| |_| DC-link gerilimi yok. e Durum: hazir degil. Sebekeyi kontrol edin.
e *  Cikis kat kilitli.
+ lletisim olanaksiz.
I = | | DC-link'te tehlikeli geri- Etkinlestiriimez, sebeke kontaktori
|_| I lim var (> 20 V). acik.
|l
L
donisim-
I olarak
yanip so6-
nayor
l— ] Besleme ve geri besle- 24 V'yi kontrol edin veya cihaz arizali.

meli sebeke moduliinin
24 V beslemesi veya
geri beslemenin dahili
anahtarlamali gug kay-
nagi modulu hazir degil.

Bus ile _senkronizasyon * Bus baglantisini kontrol edin.
hatasi. Islem verisi is-
= | =" || lenmesi hazir degil.

» Cihazda ve kontrol Unitesinde
senkronizasyon ayarini kontrol
edin.

» Cihaza ve kontrol Unitesinde iglem
verileri ayarlarini kontrol edin.

* Bir PDO'nun eksik olup olmadigini

kontrol edin.

— Geri besleme moduli Sarj tamamlanana kadar bekleyin.
l l— hazir degil ve DC-link
(1T || R2ar gedh
— On sarji aktif.
— Geri besleme moduli -
I l—l hazir degil, sebeke kon-
= |"==" || taktoru enerjilendirilebi-

lir.

Geri besleme moduli Cikis kati halen Kilitli.
l - hazir degil, sebeke kon-
L1 I degrl, sebeke Ko
= |"==" || taktoru enerjilendirilmis

ve DC link sarji aktif.

| Geri besleme modull -

l— |_| hazir

Baslangi¢ durumuna getirme islemlerindeki gOstergeler (parametreler varsayilan degerlere resetlenir)
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6 isletme
Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki isletme gdstergeleri ve hatalar

Aciklama Durum Not / Eylem
I |_| Baslangi¢ durumuna e Durum: hazir degil. Baslangi¢ durumuna getirme tamam-
|_| 1 getirme. « Cikis kati kilitl. lanana kadar bekleyin.
+ lletisim olanaksiz.
T Baslangi¢ durumuna
l—l I getirme teslimat duru-
— munda
| —| Baslangi¢ durumuna
|_| l— getirme fabrika ayarin-
=" "= ||da.
I —l Baslangi¢ durumuna
|_| —l getirme musteriye 6zel
=—| =" || Set 1'de.
T Baslangi¢c durumuna
|_| _l getirme musteriye 6zel
— Set 2'de.
l— I Parametre download
I |_| (Vardata Uzerinden)
— | '==" || gerceklesiyor.
yanip so-
ndyor

6.3.2 MXR hatalari tablosu

i Asagidaki tabloda MXR modull tarafindan verilen hatalar siralanmaktadir. Eksen
mododillerinin hatalari "Cok Eksenli Servo Sirlicii MOVIAXIS®" igletme kilavuzundan
alinabilir.

"Hata yaniti" sGtununda bulunan bir "P", yanitin programlanabilecegini gosterir. "Hata
yaniti" sitununda fabrika ayari hata yanitlari siralanmigtir.
Modul adlandiriimasi i¢in asagidaki kisaltmalar kullanilir:
+ Aks moduli igin "AM"
+ Gug kaynagdi moduli igin "GKM"
Hata Alt Hata Sistem durumu Dijital ¢i-
hata Onlem kislar me-
. 2 Reset tipi saji”
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
00 Hata degil (bu géster- | --- |- - - Hazir=1
ge sadece bir igletme (sistem du-
gbstergesidir, isletme rumuna
gostergelerine bakin) bagli)
Ariza =1
01 "Asiri akim" hatasi « Cikista kisa devre Cikis kademesi |Sistem beklemede Hazir =1
- Motor cok biiyiik blokaji Sicak baglatma Ariza =0
* Cikis kati anizali
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isletme

Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki isletme gdstergeleri ve hatalar

Hata

Alt
hata

Hata

Kod

Mesaj

Kod

Neden

Yanit?

Sistem durumu
Onlem
Reset tipi

Dijital ¢i-
kiglar me-
saji”

02

"UCE denetleme" ha-
tasi

Bu baska bir asiri akim seklidir, gikis
katindaki kollektoér yayici geriliminde
olculur. Olasi hata nedeni Hata 01 ile
aynidir. Sadece dahili amaglar igin
farkh olarak belirtilir.

Cikis kademesi
blokaji

Sistem beklemede
Sicak baglatma

Hazir =1
Ariza =0

03

"Topraklama" hatasi

Topraklama hatasi

* Motor besleme kablosunda toprak-
lama hatasi

* Frekans ceviricide

* Motorda

Cikis kademesi
blokaji

Sistem kilitli
Sistemin yeniden baslatil-
masi

Hazir=0
Ariza =0

04

"Fren kiyicl" hatasi

Bu hata GKM tarafindan sinyal bus
lzerinden verilir.

» Reaktif glic ok ylksek

» Fren direng devresi kesildi

» Fren direng devresinde kisa devre
» Frenleme direnci ¢ok yuksek

» Fren kiyici arizali

Cikis kademesi
blokaiji

Sistem beklemede
Sicak baslatma

Hazir =1
Ariza =0

05

"Timeout-HW-Info-
System" hatasi

Sinyal bus lizerinden GKM modiilu ile
AM modiilu arasindaki baglanti kesil-
di

Cikis kademesi
blokaji

Sistem kilitli
Sistemin yeniden baslatil-
masi

Hazir=0
Ariza =0

01

Sinyal bus'ta baglanti kesintisi

02

Sinyal bus-timeout bayragi resetlene-
miyor

06

"Sebeke kaybl" hatasi

Bu hata GKM tarafindan sinyal bus
Uzerinden verilir. Bir sebeke fazinin
olmadig tespit edildi.

Cikis kademesi
blokaji

Sistem beklemede
Sicak baglatma

Hazir =1
Ariza =0

07

"DC-link" hatasi

DC-Link gerilimi gok yiiksek oldugun-
da, mesaj bus'l lizerinden verilen ha-
ta mesajl

Cikis kademesi
blokaji

Sistem beklemede
Sicak baglatma

Hazir =1
Ariza =0

00

Asirt DC-link gerilimi. DC-link gerilimi
900 V degerini asti. Bunun sebebi
motor ylkinden rejeneratif ylike gok
yuksek bir dinamik gecis veya daha
once olusan bir hatadir, 6rnegin reje-
neratif isletmede "Sebeke Kapali" ve-
ya sebekede faz hatasi.

Cikis katini der-
hal kilitleyin

Sistem beklemede
Gegmisi daima kaydedin

04

izin verilen —U, - PE gerilim tolerans
bandi digina ¢ikildi

Cikis katini der-
hal kilitleyin

Sistem beklemede
Gegmisi daima kaydedin

05

Disuk DC-link gerilimi: DC-Link geri-
limi 350 V (MXR80A) / 200 V
(MXR81A) degerinin altina distu. Bu-
nun sebebi jeneratif ylkten motor yu-
kiine ¢ok yuksek bir dinamik gegis
veya daha 6nce olusan bir hatadir,
ornegin motor ¢alismasinda "Sebeke
Kapall" veya sebekede faz hatasi.

Cikis katini blo-
ke edin ve se-
beke kontakto-
rind agin

Sistem beklemede
Gegmisi daima kaydedin

16

"Devreye alma" hatasi

Devreye almada hata olustu

Cikis kademesi
blokaji

Sistem kilitli
Sistemin yeniden baslatil-
masl

Hazir=0
Ariza =0

01

Resolver kutup cifti sayisinin paydasi
1 degil.

02

Resolver kutup gifti sayisinin payi
cok yiksek

03

Resolver kutup ¢ifti sayisinin payi
cok kiiglk, yani = 0.

04

Resolver emulasyon ¢ézunurluluga
paydasi 1 degil

05

Resolver emuilasyon ¢ozunGrlaliga
payi ¢ok kicik

6
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6 isletme
Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki isletme gdstergeleri ve hatalar

malidir

rak ayarlayin

Hata Alt Hata Sistem durumu Dijital ¢i-
hata Onlem kiglar me-
- = Reset tipi saji”
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
06 |Resolver emulasyon ¢ézunurlulugu
payi ¢ok buyuk
07 |Resolver emilasyon ¢ozunUrlaligu
pay! ikinin katlari degil
08 |Sinus enkoderi emulasyon ¢ozUinurlu-
Ggu paydasi 1 degil.
09 [Sinus enkoderi emilasyon ¢ézunurlG-
1Ugu pay! ¢cok kiguk
10 |[Sinius enkoderi emulasyon ¢6zinurlu-
g0 payi ¢ok blyik
11 |Sinls enkoderi emilasyon ¢ézunurli-
1Ggu payi ikinin katlar degil
100 [Motor-frekans gevirici kombinasyonu Sinir degerleri kontrol edin,
glincel etkin sinir degerleri ile istenen test momentini ayarlayin
test momentine erisilemiyor
512 |Gegersiz bir motor tipi devreye alindi
513 |Ayarlanmis olan akim siniri eksenin
maksimum akim degerini gecti
514 |Ayarlanmis olan akim sinirt motorun
anma miknatislama akimindan daha
kuglik
515 |CFC: g-akim hesaplama faktort gos-
terilemiyor
516 |izin verilmeyen PWM frekansi para-
metresi ayarlanmis
517 |"Son hiz akis tablosu" parametresi
izin verilen alan diginda
518 |"Son akig Id tablosu" parametresi izin
verilen alan diginda
519 |Gegerli bir motor devreye alma ger-
ceklesmeden cikis kati etkinlestirme
talep edildi
520 |(Cikis kati etkinlestirme ile motor dev-
reye almak mimkin degil
521 [Tork sinir faktori gosterilemez (A)
522 |Tork sinir faktdri gosterilemez (B)
525 |istenen akim degeri kilavuz filtresi
faktorleri gosterilemiyor
526 |Akim yikselmesi sinirlandirma fak-
torleri gosterilemiyor
527 |Konum FIR filtresi enkoderin gecikme
suresini goésteremiyor
528 |Hiz FIR filtresi enkoderin gecikme su-
resini gosteremiyor
529 (Termik motor denetimi 12t: hiz-tork ta- Destek cizgilerini birbirleri-
nim egrisinde ayni hizda iki destek ne uzak tutun
cizgisi
530 [Maksimum motor akimi parametresi
yanlig
531 |Rotor konumunun taninmasi: ileriye
diizeltme tablosu monoton olarak ge-
lismez
532 |Rotor konumunun taninmasi: CMMin Aks anma akimi motora go6-
deger ¢ok kiguk re ¢ok buyik
533 |Devreye alinan motor igin rotor konu-
mu tanimina izin vermeyin
534 |FCB 25 igin PWM frekansi 8 kHz ol- PWM frekansini 8 kHz ola-

52 | ElKitabl MXR80.. — Gok eksenli servo silriicii MOVIAXIS®




isletme

Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki isletme gdstergeleri ve hatalar

Hata Alt Hata Sistem durumu Dijital ¢i-
hata Onlem kiglar me-
- = Reset tipi saji”
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
535 |TMU-Init indeksi veriimedi TMU-Init indeksini ayarla-
yin
1024 |Cihazin anma akiminin NV bellek pa-
rametresi akim 6lgim araliginin NV
bellek parametresinden daha buyuk
1025 [Akim 6lgme araliginin NV bellek pa-
rametresi sifir
1026 |Akim dlgme araliginin NV bellek pa-
rametresi sifir
1027 [Akim 6lgme araliginin NV bellek pa-
rametresi cok blyuk
1028 [Hizin sistem sinirlari mimkin olan
maks. hizdan daha buyuk
1029 [Hizin uygulama sinirlari mimkin
olan maks. hizdan daha blyuk
1030 [Son kat sicaklidi igin gecgersiz bir
sensor tipi ayarlandi
1031 |CFC: Senkron motorlarda motor en-
koderi olarak mutlak deger enkoderi
kullaniimadi.
1032 |CFC: Senkron motorlarda motor en-
koderi olarak mutlak deger enkoderi
kullaniimadi
1033 ["Tasma sayagsiz" pozisyon tespit Hareket yolu projelendirme-
modunda pozisyon araligi disina ¢i- sini dizeltin
kildi
1034 |FCB gift siirlici: Fark hatasi pencere-
si ayari "normal" fark hatasi pencere-
sinden daha kuglk olmamaldir
1035 |FCB gift siirtict: Fark hatasi pencere-
si ayar esiginden daha kuguk olma-
mahdir
1036 [Modulo referans kaymasi modulo si- Devreye almayi hatasiz
niri diginda olarak gerceklegtirin
1037 |Yazilimin pozisyon degerleri; limit
anahtarlar ters, pozitif < negatif
1038 |Enkoder sistemi: Enkoder emiilasyo- « Devreye alin
nu igin payda faktoru (sistem birimi) . T .
pay faktérinde esit veya daha blyuk F.’a)‘/ fa!.(tcirlinu (sistem bi
(sistem birimi) rimi) blydtdn
1039 |Enkoder opsiyonu 1 ayarlanmis olan Enkoder XGS11A'da galig-
enkoder tipini degerlendiremiyor tinlmalidir
1040 |Enkoder opsiyonu 2 ayarlanmis olan ilgili opsiyon kartini kullanin
enkoder tipini degerlendiremiyor veya istenen enkoderi
dogru donanima baglayin.
1041 |Cihaz veya opsiyon ayarlanmis olan llgili opsiyon kartini kullanin
enkoder tipini degerlendiremiyor veya istenen enkoderi
dogru donanima baglayin.
1042 |Komutasyon yok FCB25 komutasyon ayarla-
yin
1043 [Senkron motorda durma akimina izin Durma akimi fonksiyonunu
veriimez kapatin
17 Dahili hesaplama ha- CPU dahili bir hata tespit etti Cikis kademesi |Sistem beklemede Hazir =1
tasi (traps) blokaj Sicak baglatma Ariza = 0
18 Dahili yazilim hatasi Yazilimda izin verilmeyen bir durum [Cikis kademesi |Sistem Kkilitli Hazir=0
tespit edildi. blokaji Sistemin yeniden baglatil- |Ariza =0
masi
25 "Gegici olmayan para- Gegici olmayan parametre bellegine |Cikis kademesi [Sistem kilitli Hazir=0
metre bellegi" hatasi erisimde bir hata tespit edildi blokaiji Sistemin yeniden baslatil- |Ariza =0

masi

6
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Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki isletme gdstergeleri ve hatalar

ihlali

Hata Alt Hata Sistem durumu Dijital ¢i-
hata Onlem kiglar me-
- = Reset tipi saji”
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
01 |NV-bellegi adres erigimi
02 |NV-bellegi caligma suresi hatasi (Me-
moryDevice)
03 [Gegici olmayan bellekten veri okunur-
ken hata olustu. Bir tanim veya
saglama toplami hatali oldugundan,
veriler kullanilamiyor.
04 |Bellek sisteminde baglangi¢ durumu-
na getirme hatasi.
05 [Sabit deger belleginde gegersiz veri
var.
06 |Sabit deger belleginde bagka bir ci-
hazdan 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 modiilii hatasi
28 "Fieldbus timeout" ha- islem verileri iletisimi kesildi Acil stop yavas- [Sistem beklemede Hazir =1
tasi lamasi ile dur- [Sicak baglatma Ariza =0
ma (D), (P)
01 |Fieldbus timeout hatasi
40 "Boot synchronization" Bir opsiyon karti ile senkronizasyon |Cikis kademesi [Sistem Kkilitli Hazir=0
hatasi dogru olarak yapilamadi blokaiji Sistemin yeniden baglatil- |Ariza =0
masl
01 [Opsiyon bus hazir degil veya opsiyon
karti hatasi
02 |[Opsiyonla Boot senkronizasyonunda
zaman asimi veya opsiyon karti hata-
s
03 |NG-DPRAM opsiyonu igin yeni boot
senkronizasyonu gerekli
04 |Opsiyonla Boot senkronizasyonunda Opsiyon bus baglantisini
zaman asimi veya enkoder opsiyon kontrol edin
karti hatasi
41 "Opsiyona Watchdog- Ana bilgisayarla opsiyon karti bilgisa- [Cikis kademesi |Sistem Kilitli Hazir=0
Timer" hatasi yari arasindaki iletisim koptu blokaji Sistemin yeniden baglatil- |Ariza =0
masi
01 |Opsiyon bus tzerindeki burst bir tekli
erisimle kesildi
02 |[Toplam ¢ok fazla opsiyon veya bir
tipte cok fazla opsiyon
03 [Opsiyon alt sistemi kaynak yonetimi
hatasi
04 |Bir opsiyon suriicude hata
05 |izin verilmeyen Burst uzunlugu
06 |Adres segme anahtari 0'a ayarlanmis Adres segme anahtarini
bir opsiyon bulundu opsiyon karti slotuna gére
ayarlayin
07 |Ayni segme anahtari adresine sahip Adres segme anahtarini
iki opsiyon bulundu opsiyon karti slotuna gére
ayarlayin
08 [|CRC-hatasi XIA11A XIA11A opsiyonunu degis-
tirin
09 |XIA11A'da Watchdog tetiklendi XIA11A opsiyonunu degis-
tirin
10 |So6zde XIA11A System-Tick gevrimi Geligtiriciye haber verin
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Hata Alt Hata Sistem durumu Dijital ¢i-
hata Onlem kiglar me-
- = Reset tipi saji”
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
11 |SERR opsiyon bus lzerinde Opsiyonu degistirin
12 |Opsiyon XFP11A Uzerinde 5 volt Re-
set
13 |CP923X'te Watchdog hatasi Opsiyonu veya opsiyonun
bellenimini degistirin
14 |Opsiyona erigsimde timeout Opsiyonu degistirin
15 [Nedeni tespit edilemeyen bir Interrupt
hatasi
18 |Opsiyon bus uzerinde hata Opsiyon kartini kontrol edin
(olasilikla arizali)
19 |Opsiyon bus baglantisindan hata bil- Hatayi bellenime bildirin
dirimi
21 |Belirli bir bekleme siiresi igerisinde
senkr. sinyali yok
22 [Senk. periyodu ana periyoda tam sa-
yili olarak bélinemiyor
23 [Senkr./ana periyod oranina izin veril-
mez
24 |Senkr. periyodu suresi izin verilen
aralik disinda
25 |[Timer kaydi yazma araliginda timer
tasmasi
26 |EncEmu ile Count Timer arasindaki
iliski kayboldu
27 |Hiz gok yiiksek (maks. sayi asildi)
28 |lzin verilmeyen parametreler (Emu
kaynagi, Emu histerisi, Emu ¢6zln(r-
1G1GGu)
29 |Faz kontrolori istenen deger sinirin-
da
30 |Yakalama yok
31 |Enkoder opsiyonu 1 veya 2: XC161 XGH / XGS'yi degistirin
dahili flash CRC hatasi
32 [Maksimum aci farki asildi
33 [XGS/XGH Opsiyon 1: konum modu Opsiyonun bellenim gun-
desteklenmez cellestirmesi
34 |XGS/XGH Opsiyon 2: konum modu Opsiyonun bellenim giin-
desteklenmez cellestirmesi
42 "Pozisyonlandirmada Pozisyonlandirmada 6nceden belirti- |Cikis kademesi [Sistem beklemede Hazir =1
kayma hatas!" len, izin verilen maksimum bir kayma [blokaiji Sicak baglatma Ariza =0
mesafesi asildi.
» Devir enkoderi yanlis baglanmis
* Hizlanma rampalari ¢ok kisa
» Pozisyon ayarlayicinin P-orani gok
az
» Devir kontrolliniin parametresi yan-
lis
» Ara toleransi deg@eri gok kiiglik
01 |FCB Pozisyonlandirma ofset hatasi
02 |[FCB adim adim cal. kayma hatasi
03 |FCB Standart kayma hatasi
43 "Remote timeout" ha- Seri arabirim tzerinden kontrolde bir |Uygulama sinir- [Sistem beklemede Hazir =1
tasi kesinti olustu larinda kapan- [Sicak baglatma Ariza =0
ma
01 [FCB Adim adim ¢alistirma: Yon kon-

trolinde iletisim zaman asimi

6
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Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki isletme gdstergeleri ve hatalar

len Bit hatasi tespit edildi

Hata Alt Hata Sistem durumu Dijital ¢i-
hata Onlem kiglar me-
- = Reset tipi saji”
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
02 |Guvenli parametre iletisimi icin 1. Cihazin baglantisini kon-
Watchdog etkinlestirildi, fakat vaktin- trol edin 2. Watchdog za-
de yeniden tetiklenmedi. (Cihaz manasimi sdresini uzatin
baglantisi yavas veya hig yok) (maks. 500 msn) 3. Kontrol
edilecek olan bilgisayarin
kapasite kullanimini azal-
tin, ek programlari, 6érnegin
gerekli olmayan
Motionstudio-Plugin'lerini
kapatin.
44 "Ixt kullanim" hatasi Frekans geviricide asiri yuklenme Cikis kati bloke |Sistem beklemede Hazir =1
Sicak baglatma Ariza =0
01 |Ixt akim siniri gerekli d-akimindan
daha kiguk
02 [Cip sicakligi farki siniri agildi
03 [Cip sicaklii sinir asildi
04 |El. mek. sinirn Kapasite kullanimi
asildi
05 |Sensorde kisa devre tespit edildi
06 |[Motor akimi siniri asildi
46 ["Timeout SBUS #2" SBUS#2 (izerinden iletisim kesildi Acil stop yavas- [Sistem beklemede Hazir =1
hatasi lamasi ile dur- [Sicak baglatma Ariza =0
ma [P]
01 |Timeout CANopen, CAN2: Kontrol
kesintisi, kablo kopmasi
50 24V beslenme gerili- 24 V besleme geriliminde hata var Cikis kademesi |Sistem Kilitli Hazir =0
mi hatasi blokaji Sistemin yeniden baglatil- |Ariza =0
masl
01 |24V sinyalleri hatali veya anahtarla- DC 24 V gli¢ kaynaginin
mal sebeke modull hatali kontroll
04 [Dahili AD konvertér: Dénisturilmedi
53 "CRC-Flash" hatasi Code-RAM veya Resolver-DSP'de  [Cikis kademesi |Sistem Kilitli Hazir=0
flash program kodlari kontrol edilirken [blokaji Sistemin yeniden baglatil- |Ariza =0
bir CRC hatasi olustu. masi
01 |"Initial BootLoader" flash EEPROM
bélimiinde bir CRC32 hatasi olustu
02 |"BootLoader" flash EEPROM bélu-
minde bir CRC32 hatasi olustu
03 |"DSP-Firmware" flash EEPROM bo-
liminde 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 yazilim veya Watchdog reset son-
rasi Code-RAM'da (bellenim) CRC32
hatasi (Code inconsistency durumun-
da CPU Error tetiklendi)
07 |Code-RAM'da (bellenim) CRC32 ha-
tasi: Ayni bellek hucresinin tekrar tek-
rar okunmasi farkh verilerle sonuglan-
di
09 |BootLoaderPackage'de duzeltilebilen
Bit hatasi tespit edildi
10 |BoardSupportPackage'de diizeltilebi-

11

Bellenimde duzeltilebilen Bit hatasi

tespit edildi
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Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki isletme gdstergeleri ve hatalar

Hata Alt Hata Sistem durumu Dijital ¢i-
hata Onlem kiglar me-
- = Reset tipi saji”
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
55 "FPGA Configuration" Mantik modiiliinde (FPGA) dahili ha- |Cikis kademesi [Sistem kilitli / CPU reset Hazir=0
hatasi ta blokaji Ariza =0
56 "Harici RAM" hatasi Harici RAM modiiliinde dahili hata Cikis kademesi |Sistem Kkilitli / CPU reset Hazir=0
blokaji Ariza =0
01 |Asenkron DRAM read&write check
error
02 |Asenkron Burst RAM read&write
check error
03 [Senkron Burst RAM read check error
(Burst mode failure)
04 |FRAM hatasi
05 |FRAM Tutarhhk Yénetimi hatasi tes-
pit edildi
66 "Process data comu- islem veri yapilandirmasi hatasi Acil stop yavas- [Sistem Kkilitli Hazir=0
nication" error lamasi ile dur- |Sistemin yeniden baslatil- |Ariza =0
ma masi
01 |islem verileri yapilandirimasi degisti-
rildi. Tim islem verileri alt sistemi fre-
kans gevirici resetlenerek yeniden
baslatiimaldir.
102 |islem veri yapilandirmasi hatasi: ileti-
sim opsiyonunda yanlis giris islem
verisi uzunlugu yanlis
201 [islem veri yapilandirmasi hatasi: 2 I/0 PDOQ'lari farkh opsiyon-
1/0-PDOQ'su bir opsiyon olarak birles- lara baglanmalidir
tirildi
301 |iki PDO kanali ayni hedefi gésteriyor PDO Mapper kanallar kar-
masgasini giderin.
1001 |islem verileri alt sisteminde yazilim
hatasi Stackoverlow islem verisi tam-
ponu
1002 |islem verileri alt sisteminde yazilim
hatasi Stackunderflow iglem verisi
tamponu
1003 |islem verileri alt sisteminde yazilim
hatasi Islem veri tamponu yiginindaki
kullanici sayisi ¢ok fazla
1004 |islem verileri alt sisteminde yazilim
hatasi 1004
1005 |islem verileri alt sisteminde yaziim
hatasi 1005
1006 |islem verileri alt sisteminde yazilim
hatasi 1006
1007 |islem verileri alt sisteminde yaziim
hatasi Cok fazla PDO kullanicisi var
1008 |islem verileri alt sisteminde yazilim
hatasi Cok fazla PDO-User-Node kul-
lanicisi var
1009 |islem verileri alt sisteminde yazilim
hatasi 1009
1010 (Bellenim hatasi: izin verilen PDO
Mapper kanal sayisi asildi
2000 [Yazilim Degerleri fabrika ayarina
getirin
2001 |Adres 0 veya 127'den buyuk Adresi 1 ile 127 arasina
ayarlayin
2002 |Gegersiz PDO-Mapping
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Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki isletme gdstergeleri ve hatalar

Hata

Alt
hata

Hata

Kod

Mesaj

Kod

Neden

Yanit?

Sistem durumu
Onlem
Reset tipi

Dijital ¢i-
kiglar me-
saji”

10001

CAN'a yapilandiriimis bir PDO'da
SBus tarafindan parametre ayari igin
kullanilan alanda (0x200-0x3ff ve
0x600-0x7ff) bulunan bir ID var.

10002

CAN'a yapilandiriimig bir PDO'da
CANOpen tarafindan parametre ayari
icin kullanilan alanda (0x580-0x67f)
bulunan bir ID var.

10003

CAN'a yapilandiriimis bir PDO'un
4'ten fazla PD aktarmasi isteniyor.
CAN igin sadece 0 - 4 PD mimkuin-
dir.

10004

Ayni CAN-Bus'a yapilandiriimis iki
veya daha fazla PDO'nun ID'leri ayni.

10005

Ayni CAN-Bus'a yapilandiriimig iki
PDO'nun ID'leri ayni.

10006

islem veri yapilandirmasi hatasi:
CAN Uuzerinde ¢ok fazla PDO ayar-
lanmis (missing mem.)

10007

islem veri yapilandirmasi hatasi:
CAN Uuzerinde ¢ok fazla PDO ayar-
lanmis (missing can res.)

10008

CAN'a yapilandiriimis bir PDO igin
gecersiz bir transmisyon modu veril-
di.

10009

islem veri yapilandirmasi hatasi: Bu
Can-ID ayni CAN Uzerindeki Scope
tarafindan zaten kullanildi

10010

islem veri yapilandirmasi hatasi: Bu
Can-ID ayni CAN Uzerindeki Sync ta-
rafindan zaten kullanildi

10011

islem veri yapilandirmasi hatasi:
CAN Uzerinde génderme sorunlari
(doublesend err.)

10012

islem veri yapilandirmasi hatasi: Sis-
tem bus Uzerinde génderme sorunlari
(doublesend err.)

10013

islem veri yapilandirmasi hatasi: Uy-
gulama CAN'l lizerinde gdnderme
sorunlari (doublesend err.)

10014

Kapatma suresi guncel islem verisi
dizenlemesinin tam sayili kati degil

Kapanma suresini ayarla-
yin veya glincel islem verisi
dizenlemesini degistirin

10015

Event Timer glincel islem verisi du-
zenlemesinin tam sayili kati degil

Event-Timer veya gincel
islem verisi dizenlemeyi
ayarlayin

10016

CAN istenen deger gevrimi giincel is-
lem verisi diizenlemesinin tam sayili
kati degil

CAN istenen deger gevrimi-
ni veya guncel islem verisi
dizenlemeyi ayarlayin

10017

CAN Senkr. periyodu giincel islem
verisi dlizenlemesinin tam sayili kat
degil

CAN Senkr. periyodunu ve-
ya guncel islem verisi du-
zenlemeyi ayarlayin

10018

CAN Senkr. ofseti glincel islem verisi
dizenlemesinin tam sayili kati degil

CAN Senkr. ofsetini veya
guncel islem verisi duzenle-
meyi ayarlayin

10019

Veri alim noktasi senkron Out-
PDO'lari CAN istenen deger islenme-
si gevrimlerinden daha buyUk veya
esit. Bu durumda artik senkron
PDOQ'lar gonderilmez.

Senkron Out-PDO veri al-
ma zamanini CAN istenen
deger diizenleme ¢evrimin-
den daha kigik olarak
ayarlayin.

20001

Master ile konfigurasyon karmasasi
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Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindeki isletme gdstergeleri ve hatalar

Hata Alt Hata Sistem durumu Dijital ¢i-
hata Onlem kiglar me-
- = Reset tipi saji”
Kod Mesaj Kod Neden Yanit

20002 |islem veri yapilandirmasi hatasi:
Busmaster OUT-PDO'yu devre disi
birakti veya gegersiz ofset verdi

20003 |iglem veri yapilandirmasi hatasi:
Busmaster IN-PDQO'yu devre disi bi-
raktl veya gegersiz ofset verdi

20004 |iglem veri yapilandirmasi hatasi: K-
Net lUzerinde daha fazla Input-
PDO'suna izin verildi

20005 |islem veri yapilandirmasi hatasi: K-
Net lizerinde daha fazla Output-
PDO'suna izin verildi

20006 [islem verileri konfigiirasyonu hatasi:
K-Net Gizerinde daha fazla PDO keli-
mesine izin verin

67 "PDO timeout" hatasi Zaman agimi suresi 0 olmayan, "Offli-|Uygulama ya- |Sistem beklemede Hazir =1
ne" yapilmamis ve daha dnce bir kez |vaglamasiile  [Sicak baslatma Ariza=0
alinmig bir Girig PDO'su, zaman asi- [durma (D), (P)
mi sinirini asti

PDO 0

PDO 1

PDO 2

PDO 3
PDO 4
PDO 5
PDO 6
PDO 7
PDO 8
PDO 9
PDO 10
PDO 11
PDO 12
PDO 13
PDO 14
PDO 15

68 "Harici senkronizas- Acil stop yavas- [Sistem beklemede Hazir =1
yon" hatasi lamasi ile dur- |Sicak baglatma Ariza =0
ma

alrla R |e|(N]|o|o|s|w N |o

01 [Beklenen senkr. sinyali zaman siniri
asildi

02 |Senkronizasyon kayboldu, senkr.
aralgi tolerans alani diginda

03 [Senkr. sinyali senkronize edilemiyor
04 [Senkr. sinyali periyodunun siiresi,
PDO sistemin periyodunun tam sayih
bir kati degil

05 [Senkronizasyon sinyali zaman siniri
asildi

06 [Senkronizasyon kayboldu, senkroni-
zasyon periyodu slresi sinyali gecer-
siz

07 [Senkronizasyon sinyaline senkronize
edilemiyor

08 [Sistem periyodunun siiresi ¢cok kisa
09 |Sistem periyodunun suresi ¢ok uzun

10 |[Sistem periyodunun siresi temel pe-
riyodun katlari degil
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Hata Alt Hata Sistem durumu Dijital ¢i-
hata Onlem kiglar me-
- = Reset tipi saji”
Kod Mesaj Kod Neden Yanit
82 "GKM [xt denetimi" GKM kullanimi 6n uyari esigine eristi |Yanit yok (D),  [-------- Hazir =1
on uyarisi (P) Ariza =1
01 [GKM: Ixt kullanimi 6n uyarisi
83 "GKM I2xt denetimi" GKM sicakligi kapatma esigine eristi |Cikis kademesi [Sistem beklemede Hazir =1
hatasi veya bu degeri gecti blokaji Sicak baslatma Ariza =0
01 [GKM: "Ixt kullanim" hatasi
85 "GKM sicaklik deneti- GKM sicakligi kapatma esigine yak- |Yanit yok (D),  [--------- Hazir =1
mi" 6n uyarisi laglyor (P) Ariza = 1
01 |GKM: Sicaklik 6n uyarisi
86 "GKM asin sicakhk" GKM sicakligi kapatma esigine eristi |Cikis kademesi [Sistem beklemede Hazir =1
hatasi veya bu degeri gecti. blokajl Sicak baglatma Ariza =0
01 |GKM: Sicaklik hatasi
94  |"Cihaz konfiglrasyon Cihaz konfiglirasyon verileri blogunda|Cikis kademesi [Sistem kilitli Hazir=0
verileri" hatasi reset fazinda kontrol esnasinda bir  |blokaiji Sistemin yeniden baslatil- |Ariza =0
hata olustu masi
01 |Cihaz konfiglrasyon verileri: Sagla-
ma toplami hatasi
02 |Cihaz konfiglirasyon verileri: Konfigu-
rasyon veri setinin versiyonu gegersiz
03 |[Cihaz konfiglirasyon verileri: Beklen- Konfiglirasyonu dizeltin
medik anma cihaz gerilimi veya bellenimi ayarlayin
97 |"Parametre setini kop- Bir parametre seti kopyalanirken hata|Cikis kademesi [Sistem Kkilitli Hazir=0
yalama" hatasi olustu blokaiji Sistemin yeniden baslatil- |Ariza =0
masi
01 |Bir parametre setinin cihaza yUklen- Kargidan yuklemeyi tekrar-
mesi kesildi layin veya teslimat durumu-
na getirin
107 |"Sebeke komponent- Bellenim tarafindan sebeke kompo- |Sadece goster-
leri" hatasi nentlerinden birinde (sok bobini, se- |ge
beke filtresi, sebeke kontaktori) bir
hata bulundu
197 |["Sebeke kaybi" hatasi Bellenim tarafindan bir faz kaybi ha- |Sadece goster- |---------
tasi tespit edildi ge
199 |"DC-link sarj" hatasi DC-link yiikleme sirasi kontroliinde  |Cikis katini blo- [Bloke edilmis, yazilim reset
bir hata olustu ke et + Sebeke
kontaktoriinu a¢
01 |DC-link'in istenen gerilim degerine 6n
sarjl esnasinda zaman agimi
02 [Istenen gerilim degerine erisildiginde
zamanasimi (enerjilendirilmis sebeke
kontaktorl)
03 [DC-link'in istenen gerilim degerine
sarjl esnasinda zamanasimi

1) varsayilan yanitlar igin gegerlidir

2) P = Programlanabilir, D = Varsayilan Yanit
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Teknik bilgiler 7

Besleme ve geri beslemeli sebeke modualinin teknik bilgileri

7 Teknik bilgiler

71 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiiluniin teknik bilgileri

711 Genel Teknik Bilgiler

Birim Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii
Cevre ve ortam kosullari
Ortam sicakhgi (MXR) °C 0 ile +45 arasi
depolama sicaklidi °C —25 ile +70 arasi
iklim sinifi - EN 60721-3-3, Sinif 3K3
t()oruma sinifi EN 60529 (NEMA1) - IP10, EN 60529 uyarinca
Calisma sekli - DB (EN 60146-1-1 ve 1-3)
Sogutma sekli - DIN 41751 Cebri sogutma
(sicaklik kontrolll fan)

Asiri gerilim kategorisi - IEC 60664-1'e gore Il

(VDEO0110-1)
Kirlenme sinifi - IEC 60664-1’e gore Il

(VDE 0110-1)
Yerlesim yuksekligi - h <1000 m’ye kadar sinirlama yok.

h = 1000 m’den itibaren asagidaki sinirlamalar gegerlidir:
» 1000 m'den en fazla 2000 m'ye kadar:
Iy disumu her 100 m icin % 1

Depolama stresi - 2 yila kadar 6zel bir 6nlem gerekmez, daha sonra "Cok Eksenli Ser-
vo Sirtici MOVIAXIS® MX" igletme kilavuzunun "Servis" b6limiine
gbre
Calisma kosullari
EMU dayanikliligi - EN 61800-3'U yerine getirir
EMU"ya uygun montajda girisim emisyonu - EN 61800-3 uyarinca "C2" kategorisi

Bir EcoLine filtre NFH kullanildiginda:
61800-3 uyarinca "C3" kategorisi
Bu konuda "Ek komponentlerin kullaniimasi” (- & 91) bélimine

bakiniz

Anma glcinde gig kaybi W 1000
izin verilen sebeke ag/kapat sayisi dev/dak <1
Minimum "sebeke kapal" slresi sn >10
"Sebeke acik" sonrasi ¢alismaya hazir sn <20
Agirlik kg 22
Boyutlar: G mm 210

Y mm 400

D mm 254

1) Cihaz sisteminin sag ve sol uglarindaki cihazlarin kapaklarina dokunma koruyucu kapaklar takili olmalidir. Tim kablo pabuglari izole
edilmelidir.

UYARI

Minimum "sebeke kapali" suresine dikkat edin.

j=de
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71.2 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiiliiniin 6rnek baglantisi

MOVIAXIS® MX Etiket Birim Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii
Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii lizerin-
deki bil-
giler
GIRIS
Baglanti gerilimi AC Uggpere U V 3x400V -3 x480V +%10
Anma sebeke gerilimi U V 400
Anma sebeke akimi” 75 kW I A 110 (@ 4 kHz PWM)
50 kW | A 73 (@ 8 kHz PWM)
Normal igletmedeki giic
Anma glicu (motor/rejeneratif) |75 kW P kW 75 (@ 4 kHz PWM)
50 kW P kW 50 (@ 8 kHz PWM)
Test/acil modu glcu
Nominal ve pik glgler? Test/ /acil modu — motor P kW 60 (@ 4 kHz PWM)
P kW 40 (@ 8 kHz PWM)
Test/acil modu anma ve pik gugleri -- rejeneratif P kW 37.5
Sebeke frekansi fgepeie f Hz 50 - 60 *+ %5
izin verilen gerilim sebekeleri - - TTve TN
Baglantilarin kesiti ve kontaklari - mm? M8 saplama vida
maks. 70
Ekran klemensi kesiti ve kontaklari - mm? maks. 4 x 50 ekranli
Sebeke geriliminin dlgilmesi
Olgim — Her 3 faz da sebeke filtresi ile sok bobin arasindan
Kesit ve kontaklar mm? Combicon 7.62 3-pin / bir damar maks. 2.5 ;
CIKIS (DC-link)
DC-link Up? Vo V' o Uggpere 400 V'ye kadar: Upe=750 V kontrolli
« 400V < U$ebeke <480 V: V. 750 V — 800 V'den lineer
yukselen
DC-link anma akimi* DC I, I A 100 (75 kW)
67 (50 kW)
Maks. DC-link anma akimi*) DC Ipg maxs Iinaks A 200 (75 kW)
134 (50 kW)
Maks. 1sn igin agir yiiklenme kapasitesi % - - % 200
FREN DIRENCI / ACIL FREN DIRENCI
Fren kiyicinin giicu - kW Pik glic: % 250 x Py
Daimi giig: 0.5 x 75 kW
izin verilen minimum fren direng degeri R (4-Q-igletme) - Q 3.5
Kesit®” ve baglantilardaki kontaklar - mm? M6 saplama civata
maks. 16
Kesit® Ekranlama klemensi kontaklari - mm? maks. 4 x 16

1) Anma sebeke gerilimi 400 V icin gegerlidir

2) Motor anma ve pik giicli, U Sebeke_Anma =400 V(U DC = 560 V) igin. Reaktif glic bagh olan fren direncine baglidir

3) Anma sebeke gerilimi 400 V igin gegerlidir
4) "Projelendirme" bolimine bakiniz
5) Malzeme kalinligi [mm] x genislik [mm]
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713 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiiliiniin kontrol boliimii
MOVIAXIS® MX Genel elektronik verileri

Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii

GIRIS

DC 24 V besleme gerilimi

DC 24V + % 25 (EN61131)

Kesit ve kontaklar

COMBICON 5.08

her klemens igin bir damar: maks. 1.5 mm? (damar sonlandirma kovanli)

GIRIS / CIKISLAR

4 dijital girig
I¢ direng

Kuru (optocoupler), PLC uyumlu (EN 61131), tarama ¢evrimi 1 msn
R =3.0kQ, I =10 mA

Sinyal seviyesi

+13 V —+30 V ="1" = Kontak kapali
-3V —-+5V "0" = Kontak agik

EN 61131’e gbre

Fonksiyon

DIg1 — DI4: sabit olarak tahsis edilmistir

2 dijital ¢ikig

Sinyal seviyesi

PLC uyumlu (EN 61131-2), yanit siiresi 1 msn, kisa devre korumall, |, = 50
mA

"0"=0V, "1"=+24 V, Dikkat Harici gerilim uygulanmaz.

Fonksiyon

DO@J ve DOY1: atanan sabit deger
DO@2: istege gore programlanabilir
DO@3: baglanti yok

Kesit ve kontaklar

COMBICON 5.08
her klemens igin bir damar: 0.20 — 2.5 mm?
her klemens igin 2 damar: 0.25 — 1 mm?

Ekranlama klemensleri

Kontrol kablolari igin ekran klemensleri mevcut

Ekran klemensine baglanabilecek maks. kablo kesiti

10 mm (izolasyon dahil)

Sebeke kontaktorl etkinlestirme kontagi
(sebeke kontaktéru kontoll)

Roleler

Normalde acik rdle kontagi
AC 230 V (maks. 300 VA sebeke kontaktori gekme glicl)

Pikap akim: AC 230 V'de 2A
DC 24 V'de 0.5A

izin verilen sirekli akim: |AC 230 V'de 05A
DC 24 V'de

Anahtarlama gevrimi sa- 200000

yisi

Kesit ve kontaklar

COMBICON 5.08

her klemens igin bir damar: maks. 1.5 mm? (damar sonlandirma kovanli)

7
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Teknik bilgiler

Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindn teknik bilgileri

71.4 Bus iletigimi

MOVIAXIS® MX Genel elektronik verileri
Besleme ve geri beslemeli sebeke
modiuilii
Sinyal bus CAN bazinda veya EtherCAT® uyumlu
EtherCAT® tipinde opsiyon karti XSE24A veya XFE24A takilir
CAN 1 arabirimi CAN: 9-kutuplu Sub-D figi CAN Bus, CAN spesifikasyonu 2.0, Bolim A ve B’ye uygun, ISO
(Sistem yolu, XSE24A ile degil) 11898’e gore, maks. 64 katilimci

Sonlandirma direnci (120 Q) harici olarak gergeklestiriimelidir,
Baud hizi 125 kBaud — 1 MBaud arasinda ayarlanabilir.
Genigletilmis MOVILINK® protokoll, "Gok Eksenli Servo Srtici
MOVIAXIS® MX" igletme kilavuzu "CAN Adaptér iizerinden lleti-
sim" boélumiine bakiniz.

CAN 2 arabirimi "Cok Eksenli Servo Siiriici MOVIAXIS® MX" isletme kilavuzuna bakiniz.

Sonlandirma
X9 X9 direnci
/b

MXA| |[MXA| |MXA

MXR U D

(41

9007202241644043

[1] PC ile eksen modiiliindeki CAN arabirimi arasindaki baglanti kablosu Baglanti kablosu USB-CAN-In-
terface [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)
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Teknik bilgiler 7

Besleme ve geri beslemeli sebeke modulinin boyut féyi

7.2 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiuliinin boyut foyu
254
220.5
® ®
w
® N
® <
® {e]
g
g . :
U
®
&
® ®
>
207
231
2986905739
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Teknik bilgiler

Besleme ve geri beslemeli sebeke modulindn delik resmi

7.3 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilunun delik resmi
A?
15 B?
R 35 &
1) 1)

2)
2)

I
: O]l O
I
R35
ﬂn ‘f‘ 1)
2986908427
' Vida deliklerinin yerleri
2 Boyut olgtilerinin verildigi tablolar
MOVIAXIS® MX MOVIAXIS® MX mahfazalarinin arkadan géruniisleri-
nin boyutlari
A B Cc D
[mm] [mm] [mm)] [mm]
Besleme ve geri beslemeli 210 180 453 462.5
sebeke modili MXR

7.4 Ek komponentlerin teknik bilgileri
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Teknik bilgiler 7

Ek komponentlerin teknik bilgileri

7.41 3 fazli sistemler icin sebeke filtresi NFR..

Yapi « 3iletkenli filtre
* Metal gévde
Yapisi UL1283, IEC 60939, CSA 22.2 No.8 uyarinca 8

Frekans gevirici igin motorlu tahrik

Ozellikler

Uygulamalar

» Frekans cgevirici geri besleme modunda

Baglantilar Dokunma korumali baglanti klemensleri

Teknik bilgiler

NFR... sebeke filtrelerin komponent onaylari ¢ok aksh servo slriici MOVIAXIS®e
bagl degildir. SEW-EURODRIVE istek lizerine ilgili sertifikayi birlikte verebilir.

Birim Sebeke filtresi
NFR 075-503 (50 kW) NFR 111-503 (75 kW)
Baglanti gerilimi AC" Usgpere Viac 3x380V-3x480V +%10
Anma sebeke gerilimi® U, Vac 3 x 500 3 x 500
Anma akimi I, Axc 73 110
Gug kaybr® W 60 105
Geri besleme gevrim frekansi f kHz 8 4
Toprak kagagi akimi |y, mA <60 mA, AC 500 V'de <20 mA, AC 500 V'de
Nominal isletmede 50 Hz Nominal isletmede 50 Hz

Ortam sicakhigi °C 0 ile +45 arasi 0 ile +45 arasi
Koruma sinifi EN 60529 - 1P20 IP20
Baglantilar L1 —L3; L1'-L3' mm? 50'ye kadar (vidali klemensler) 50'ye kadar (vidali klemensler)
U, V, W baglantilari PE mm? Vidali klemensler 0.2 — 4 Vidali klemensler 0.2 — 4
(Sebeke geriliminin 6l-
clilmesi)
Agirlik kg 31 39
Boyutlar A mm 150 210

B mm 400 400

C mm 300 300
Baglanti 6lgusu a mm 120 180

b mm 422 422

1) maks. igletme gerilimi, MXR ile baglantil olarak
2) filtrenin maks. isletme gerilimi
3) kismi yukte tg¢li kurali uygulamasi

El Kitabi MXR80.. — Gok eksenli servo siiriici MOVIAXIS® [/



Teknik bilgiler

Ek komponentlerin teknik bilgileri

Montaj konumu

Tercih edilen montaj konumlari asili ve yatik konumlardir. Asagdidaki gizimlere bakiniz.

UYARI

Baglanti klemensleri ile havalandirma delikleri arasindaki gerekli olan Ustten ve alttan
100 mm minimum mesafelere dikkat edin.

fde

Asili

2986915211

Yatik

2986917899
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Teknik bilgiler 7

Ek komponentlerin teknik bilgileri

Boyut resmi NFR 075-503 (50 kW)
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[11  Sebeke faz dlgimu kle-
mensleri
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Teknik bilgiler

Ek komponentlerin teknik bilgileri

Boyut resmi NFR 111-503 (75 kW)
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[11 Sebeke faz dlgiimi kle-
mensleri
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Teknik bilgiler

Ek komponentlerin teknik bilgileri

7.4.2 Sebeke giris sok bobini NDR..
Devre semasi

u1

VA1

W1

PE

gl

2986927371

Teknik bilgiler

NDR.. sebeke giris bobinlerinin onaylari cok eksenli servo striici MOVIAXIS® 'e bagl
degildir. SEW-EURODRIVE istek tGzerine ilgili sertifikayi birlikte verebilir.

Birim Sebeke giris sok bobini
NDR 075-083 (50 kW) NDR 110-063 (75 kW)

Baglanti gerilimi AC" Usgpeke Vac 3x380V—-3x480V +%10
Anma sebeke gerilimi® U, Vac 3x500V, 50 Hz 3x500V, 50 Hz
Anma akimi IA A 75 110
Glg kaybi W gorundr.
* %01, + 135 « 220
* % 100 IA « 270 * 440
isletme sicakhg . g6ranur. . 85
* %01, °C + 85 . 140
* %1001, + 140
Ortam sicakligi °C 0 ile +45 arasi 0 ile +45 arasi
indiiktans mH 3x0.8 3x0.55
Koruma sinifi, EN 60529'a gore — IPOO IPOO
Agirlik kg 40 47
Maks. baglanti kesiti mm? 50 50
Boyutlar B mm 240 300

H mm 410 420
Baglanti 6lgusu L1 mm 190 240

L3 mm 130 165

1) maks. isletme gerilimi, MXR ile baglantil olarak

2) sok bobininin maks. isletme gerilimi
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Teknik bilgiler

Ek komponentlerin teknik bilgileri

Boyut resmi NDR 075-083 (50 kW)
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Boyut resmi NDR 110-063 (75 kW)
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Teknik bilgiler

Ek komponentlerin teknik bilgileri

MEx35

210 +/- 15

er—d2
/

35q

9007202241674763
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Teknik bilgiler

Ek komponentlerin teknik bilgileri
7.4.3

EcoLine filtre NFH

Teknik bilgiler

NFH sebeke filtresi MXR cihazlarla isletildiginde UL onayli bir aksesuardir.

Birim EcolLine filtre
NFH 075-503 (50 kW) NFH 110-503 (75 kW)
Baglanti gerilimi AC" Uggpere Viac 3x380V—-3x480V+%10
Anma sebeke gerilimi UA Ve 3 x 500 3 x 500
Anma akimi I1A Anc 73 110
Glg kaybi W 65 100
Geri besleme ¢evrim frekansi f kHz 8 4
Ortam sicakligi °C O ile +45 arasi 0 ile +45 arasi
Koruma sinifi EN 60529 (NEMA1) - IP10, EN 60529 uyarinca IP10, EN 60529 uyarinca
Baglantilar L1 —L3; L1' - L3 mm? 50'ye kadar (vidal klemensler) 50'ye kadar (vidali klemensler)
Agirlik kg 20 24
1) maks. isletme gerilimi, MXR ile baglantil olarak
EcolLine filtre NFH boyut resmi
B
|
i
i
|
m| e R — - o
|
|
i
!
b
I
C
= =
glaln
L1 L2 L3
18014401471429131
Birim EcolLine filtre
NFH 075-503 (50 kW) NFH 110-503 (75 kW)
Boyutlar A mm 180 180
B mm 320 400
C mm 225 300
Baglanti dlgisu a mm 150 150
b mm 342 422
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Teknik bilgiler 7

Ek komponentlerin teknik bilgileri

Montaj konumlar

Tercih edilen montaj konumlari asili ve yatik konumlardir. Asagidaki gizimlere bakiniz.

Asili

2986942219

Yatik

2986944907

UYARI

Baglanti klemensleri ile havalandirma delikleri arasindaki gerekli olan Ustten ve alttan
100 mm minimum mesafelere dikkat edin.

fde
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Teknik bilgiler

Ek komponentlerin teknik bilgileri

7.4.4 Fren direngleri BW..., BW...-01, BW...-T, BW...-P

Teknik bilgiler

Fren direnci tipi Birim | BW027-006 | BW027-012| BW247 BW247-T BW347 BW347-T | BW039-050

Parga numarasi 8224226 8224234 8207143 1820082 8207984 1820130 8216916

Gl kaynagdi modulinin gig kW 10, 25, 50, 75

sinifi

%J)OO CDF'deki yuklenebilirli- | kW 0.6 1.2 2 4 5

lik

Direng degeri Rgw Q 27 + %10 47 £ %10 39+ %10

Tetikleme akimi (F16'dan) I¢ Arus 4.7 6.7 6.5 9.2 11.3

Yapi tipi Tel direng Celik 1zgara

direng

Baglantilar mm? Seramik klemensler 2.5

% 100 CDF'deki izin verilen A DC 20

klemens akim yiki

% 40 CDF'deki izin verilen A DC 25

klemens akim yuki

Absorbe edilebilen enerji mik- | kWs 10 28 64 84 600

tan

Koruma sinifi IP20 (monte edilmis durumda)

Ortam sicakhgi 8, °C -20 ile +45 arasi

Sogutma sekli KS= Kendiliginden sogutmali

1) CDF = TD< 120 sn gevrim siresine bagl fren direnci ¢alisma siresi

Fren direnci tipi Bi- BW012-015 BW012-015 | BW012-02 | BW12-025 | BW012-05 | BW012/10 | BW915-T
rim 01" 5 -P (] o/T

Parca numarasi 8216797 18200109 | 8216800 1820417 8216819 1820145 1820419

Glg kaynagdi modulinin gig | kW 25,50, 75

sinifi

%2)00 CDF'deki yuklenebilirli- | kW 1.5 1.5 25 5.0 10 16

lik

Diren¢ degeri Rgy Q 12+ %10 15+ %10

Tetikleme akimi (F16'dan) Iz | Agus 11.2 11.2 14.4 ‘ 20.4 28.8 31.6

Yap! tipi Tel direng Celik 1zgara direng

Baglantilar mm? Seramik klemensler 2.5

% 100 CDF'deki izin verilen A DC 20

klemens akim yuki

% 40 CDF'deki izin verilen A DC 25

klemens akim yiki

Absorbe edilebilen enerji mik- | kWs 34 240 360 600 1260 1920

tari

Koruma sinifi IP20 (monte edilmis durumda)

Ortam sicakligi 9, °C -20 ile +45 arasi

Sogutma sekli KS= Kendiliginden sogutmali

1) Fren direncleri baglantisi 1 Q cikighidir
2) CDF =TD = 120 sn gevrim suresine baglh fren direnci ¢calisma suresi
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Teknik bilgiler

Ek komponentlerin teknik bilgileri

Fren direnci tipi Birim | BW006-025-01" | BW006-050-01 BW106-T BW206-T BW004-050-01
Parca numarasi 18200117 18200125 18200834 18204120 18200133
Gug kaynagr modulinin glc kW 50, 75 75
sinifi

%3)00 CDF'deki yiiklenebilirli- kw 25 5.0 13 18 5.0

lik

Direng degeri Rgy, Q 5.8+ %10 6+ %10 3.6+ %10
Tetikleme akimi (F16'dan) I Arus 20.8 294 46.5 54.7 37.3
Yapi tipi Celik 1zgara direng

Baglantilar Pim M8

Baglanti pimi i¢in % 100 A DC 115

CDF2'de izin verilen akim yu-

ki

Baglanti pimi i¢in % 40 A DC 143

CDF'de izin verilen akim yiki

Absorbe edilebilen enerji mik- | kWs 300 600 1620 2160 600
tari

Koruma sinifi IP20 (monte edilmis durumda)

Ortam sicakhgi 8, °C -20 ile +45 arasi

Sogutma sekli

KS= Kendiliginden sogutmali

1) Fren direngleri baglantisi 1-Q ¢ikighdir

2) CDF = TD< 120 sn gevrim siresine bagh fren direnci ¢alisma sturesi

7
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Teknik bilgiler

Ek komponentlerin teknik bilgileri

Fren direnci BW... boyutlar

Fren direncleri BW boyutlari [2] ¢elik 1zgara direng / [3] tel direng

(2] A

O
>|lo

x1

(O]

® Epﬁ”“

9007202215835531

Yassi tip direngler: Baglanti kablosu 500 mm uzunlugundadir. Teslimat igerigine 4'er
adet, 1 ve 2 tiplerde M4 disli kovan da dabhildir.

Tip Montaj Temel boyutlar Baglantilar Agirhik
konumu mm mm kg
BW.. AIN’ B (03 a cle x1 d
BW027-006 3 486 120 92 430 64 10 6.5 2.2
BW027-012 3 486 120 185 426 150 10 6.5 4.3
BW247 3 665 120 185 626 150 6.5 6.1
BW247-T 4 749 120 185 626 150 6.5 9.2
BW347 3 670 145 340 630 300 6.5 13.2
BW347-T 3 749 210 185 630 150 6.5 12.4
BW039-050 2 395 260 490 370 380 10.5 12
BW012-015 2 600 120 92 544 64 10 6.5 4
BW012-015-01 2 195 260 490 170 380 10.5 7
BW012-025 2 295 260 490 270 380 - 10.5 8
BW012-025-P 2 295/355 260 490 270 380 10.5 8
BW012-050 2 395 260 490 370 380 - 10.5 11
BW012/100/T 2 595 270 490 570 380 10.5 21
BW915-T 2 795 270 490 770 380 10.5 30
BW006-025-01 2 295 260 490 270 380 - 10.5 9.5
BW006-050-01 2 395 260 490 370 380 - 10.5 13
BW106-T 2 795 270 490 770 380 10.5 32
BW206-T 2 995 270 490 970 380 10.5 40
BW004-050-01 2 395 260 490 370 380 - 10.5 13
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Projelendirme 8
EMU'ya uygun montaj i¢in parcalar

8 Projelendirme

8.1 EMU'ya uygun montaj i¢in parcgalar

MOVIAXIS® servo siirliclisii bagka makine ve tesislerin bir pargasi olarak kullaniimak
lzere tasarlanmistir. Bu cihazlar EMU Uriin Standardi EN 61800-3'e “Devir Sayisi
Degistirilebilen Elektrikli Tahrikler” uygundur. EMU'ya uygun montaj uyarilari yerine
getirildiginde, tim makinenin/tesisin, EMU Direktifi 2004/108/EC bazinda istenen CE-
isareti verme kosullari da yerine getirilmis olur.

8.11 EMU dayanikliligi

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

8.1.2 EMU emisyonu

Endustri bolgelerinde yerlesim mekanlarindan daha yliksek girisim emisyonu seviyele-
rine izin verilmektedir. Endustri bolgelerinde besleme sebekesinin durumuna ve tesisin
konfiglirasyonuna bagh olarak, asagidaki énlemlerden vazgegilebilir:

EMU emisyonu kategorileri

EN 61800-3 uyarinca "C2" veya "C3" kategorisine uygunlugu (ayrica "Teknik Bilgi-
ler" (- B 71) bolumine bakiniz) 6zel bir test kurulumu ile ispat edilmistir. SEW-
EURODRIVE istek Gzerine bu konuda daha ayrintili bilgiler sunabilir.

A VORSICHT

Bu cihaz yasam alanlarinda ylksek frekansli girisimlere sebep olabilir. Bu durumlar-
da baska girisim dnleme tedbirleri alinmalidir.

8.2 Besleme ve geri beslemeli sebeke modiilu projelendirme

Besleme ve geri beslemeli sebeke modulinin boyunu belirleyen etmenler:
+ Maksimum ¢alisma noktasi: P, < % 250 Py
» Tim aks modiillerinin toplam efektif kapasiteleri: P; < Py, motorlu ve reaktif.

» Fren direncine (eger varsa) dogru daimi yik: Daimi gii¢ besleme ve geri beslemeli
sebeke modulinin nominal glictiniin %50'sinden fazla olmamalidir.

» Toplama kurali: Eksen modulinin anma akimlarinin toplami DC-link anma akimi-
nin 1i35 katinin %300'inden fazla olmamalidir.

— 50 kW (8kHz): 67 A x 1,35 x 3 =271 A maksimum
— 75KW (4 kHz): 100 A x 1,35 x 3 = 405 A maksimum

Besleme ve geri beslemeli sebeke modiiliiniin anma kapasitesi igin etkin glic referans
olarak alinir, bu noktada motorlarin miknatislama akimlarinin géz éninde bulundurul-
malarina gerek yoktur.
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Projelendirme
Eksen moddllerinin ve motorlarin projelendirmesi

UYARI

Onemli: Toplam kapasite (DC-link kapasitesi) bagli olan aks modiillerinin gevrimleri-
nin toplamindan olusur.

[0

Cevrimlerin zaman siralanmasinin degistiriimesi besleme ve geri beslemeli sebeke
modilinin motor ve reaktif yikini etkiler.

Bir en kot (worst case) senaryosu hazirlanmasi gereklidir.

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

8.3 Eksen modiillerinin ve motorlarin projelendirmesi

MXR80, diizenli ve yiikseltilmis bir DC-link (750 V) kullandigindan, motorlarin verimleri
daha da artirilabilir.

Eksen modulleri SEW Workbench kullanilarak projelendirilir.

Motorlarin projelendirilmesi i¢in, "Senkron Servo Motorlar" ve "AC Motorlar" kataloglari
ile Tanim Egrisi El Kitabi'da bakiniz.

8.4 Sebeke kontaktorii ve sebeke sigortalari

8.4.1 Sebeke kontaktorii

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

+ K11 kontaktér sadece MXR'nin acilip kapatiimasi igin dngdérulmustar.

DIKKAT

» K11 kontaktéru i¢in 10 saniyelik minimum kapanma suresine uyulmalidir!
+ Sebekeyi dakikada bir defadan fazla a¢ip kapamayin!
+  Sebeke kontaktorii daima sebeke filtresinin dntine yerlestirilir.

8.4.2 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

» Glg kesici anahtarlarin anma akimlari besleme ve geri beslemeli sebeke moduili-
ndn nominal sebeke akiminin %10'unun Gzerinde olmalidir.
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Projelendirme 8

Sebeke beslemesinin projelendiriimesi

8.5 Sebeke beslemesinin projelendirilmesi

izin verilen sebeke gerilimleri igin, "izin verilen gerilim sebekeleri" (- B 21).

DIKKAT

Sok bobinleri ile donatilmamis olan kompanzasyon sistemli sebeke sistemlerinde
birden fazla MXR besleme ve geri beslemeli sebeke modulu kullaniimasina izin ve-
rilmez.

Sebeke beslemesine aranan kosullar 50 kW /8 kHz | 75 kW / 4 kHz

3)

Sebeke geri besleme cihazi baglantisin- | NFH'siz? | 2 3,4 MVA
daki sebeke _bes_l?)mesmm minimum kisa NFHile” | =125 MVA > 1.9 MVA
devre kapasitesi

EN 61000-2-4, Sinif 3'e gore izin verilen gerilim dis- THD £ %10
torsiyonu

izin verilen frekans degisimi Af/t Hz/sn %1 X fsopere/ 1S

izin verilen gerilim asimetrisi karsi komponentlerin %3'U

1) baglanti olarak sebeke filtresi NFR.. girisi gegerlidir, besleme kablolarinin empedanslari da g6z 6niinde
bulundurulmalidir

2) Rsc > 67 ve uk £ %1.5'e esittir

3) NFH'siz olarak izin verilmez

4) ek bilesen EcoLine filtre NFH kullanildiginda, sebeke beslemesinden istenen talepler azalir, bu da Rsc >

25 ve bir uk < %4'e esittir.

8.5.1 Ek komponentlerin kullanimi
Ek komponentler MXR 50 kW MXR 75 kW
NFR sebeke filtresi X X
Sebeke giris sok X X
bobini NDR
EcoLine filtre NFH o] X

x  Ek komponentlerin kullaniimasi zorunludur

0o Ek komponentlerin kullaniimasi istege baghdir

DIKKAT

75 kW besleme ve geri besleme modili MXR'de mutlaka EcoLine filire NFH kulla-
nilmasi dnerilmektedir.

MXR cihazin 50 kW tipinde EcoLine filtre NFH kullaniimasi istege baglidir.
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Projelendirme
Sebeke beslemesinin projelendiriimesi

8.5.2 Projelendirme ornegi

Asagidaki 6rnekte bes adet MXR 75 kW besleme ve geri beslemeli sebeke moduli-
ndn projelendirmesi gosterilmektedir.
Tuketiciler (RBG)

I=20m I=50m
@ RBG 1 (MXR1)

UV besleme ~
kablosu =50m

O

15m

EDK Trafo
sebekesi

RBG 2 (MXR2)

é

15m |

1=50m

é

RBG 3 (MXR3)

15m |

1=50m

<L

RBG 4 (MXR4)

15m |

(L

I=50m

RBG 5 (MXR5)

2988973707

Verilenler

+ Tesis igleticisindeki besleme trafosu verileri

Primer taraf anma gerilimi U, kV 10

Sekonder devre anma gerilimi Uy \% 400

Anma frekansi fx Hz 50

Anma giicu S, kVA 1000

Bagil kisa devre gerilimi uy 4 % 6
Hesaplama

Cihazlarin gugleri toplanarak gerekli trafo gortinen glictiniin hesaplanmasi
Ornekteki son koridorun kablo uzunludu, cizime bakiniz:
20m+4x15m+50m=130m

Hesabin kolay olmasi igin 5 defa ayni kablo uzunlugu kullaniimigtir.

Kablolarda tipik bir ortalama iletkenlik degeri olarak 0,35 pH/m kabul edilmistir. Bu sa-
yede asagidaki k degerleri elde edilir:

Frekans k degeri
50 Hz 1.099557 x 10*
60 Hz 1.311946 x 10*

k  Ortalama kablo empedansi igin hesaplama katsayisi Q/m
f  Anma frekansi (Hz)

L  Ortalama kablo endiktansi yH/m

Kisa devre empendansi

MXR versiyonu Kisa devre empedansi Z. (Q)
MXR 75 kW, EcoLine-NFH filtresi ile 0.084
MXR 50 kW, EcoLine-NFH filtresi ile 0.23
MXR 50 kW, EcoLine-NFH filtresiz 0.047
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Projelendirme 8

Sebeke beslemesinin projelendiriimesi

Gerekli olan goriinen trafo gliciniin hesaplanmasi:

U 1aro  Trafonun kisa devre gerilimi

Uy Anma sebeke gerilimi
Zsc Kisa devre empendansi
k k degeri

I Kablo uzunlugu

Kosul:
689 kVA < 1000 kVA
Kosul yerine getirildi.
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Projelendirme

Kablo kesitlerinin projelendiriimesi

8.6 Kablo kesitlerinin projelendirilmesi

8.6.1 Ozel talimatlar

Sigorta ve kablo kesiti seciminde ulusal ve sisteme 6zgii talimatlar dikkate alinma-

hidir. Gerektiginde UL'ye uygun montaja dikkat ediniz.

8.6.2 Sebeke kablolarinin uzunluklari

Besleme ve geri besleme sebeke modiili ve sebeke filtresi arasindaki kablo uzunlugu

maksimum 1,5 m olmalidir, bkz. Baglanti semalari (- B 23) ve (- B 25) .

Sebeke kontaktdru ve sebeke filtresi arasindaki kablo uzunlugu maksimum 5 m olma-

lidir, bkz. Baglanti semalari (- B 23) ve (- B 25) .

8.6.3 Kablo kesitleri ve sigortalar

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

8.6.4 Besleme ve geri beslemeli besleme modiilleri MOVIAXIS®

MOVIAXIS® MXR

MXR80A-...

Anma gtict (kW)

50

75

Sebeke baglantisi

AC anma sebeke akimi (A)

Teknik bilgilere bakiniz

F11/F12/F13 sigortalar |,

Sebeke anma akimina gére boyutlama

Sebeke baglantisi kesit ve kontaklar

M8 saplama civata, maks. 70 mm?

Ekran klemensi kesiti ve kontaklari

maks. 4 x 50 mm? ekranli

Acil fren direnci baglantisi

Fren kablosu +R/-R

Boyutlama fren direncinin anma akimina uy-

gun

Baglantilarin kesiti ve kontaklari

M6, saplama civata, maks. 16 mm?

Ekran klemensi kesiti ve kontaklari

maks. 4 x 16 mm?

kesit ve fren direnci kontaklari

Fren direnclerinin (- & 86) teknik bilgileri
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Projelendirme 8

24 V-besleme giicl segimi

8.6.5 Sebeke filtresinin X18 dl¢liim kablosu
Olgiim kablosu X18'in kesitinin 2,5 mm? olmasini 6nermekteyiz.

Olglim kablosu X18'in UL uyumlu montaiji igin gerekli kosullar igin, "UL uyumlu mon-
taj" (- B 18) bdlumune bakiniz.

8.7 24 V-besleme giicu se¢imi

24 V gerilim beslemesi acildiktan sonraki akim egrisi ve ¢alisma sartlari bagimhhgi
akisi asagidaki sekilde gdsterilmektedir.

Egri genelde 3 bdlime ayrilir.

IIP &
] ——1
J
Iag/Pag
IN/PN
1 2 3
>
< tac > t
2989000715

[11 Cguis dahili giris kapasitansina bagimli yik akimi

1. Cihazlardaki giris kondensatorlerinin yuklenmesi prensibini tanimlar. Bir zaman
arahgi vermek mimkuin degildir, ¢linkl gui¢ kaynaginin yapisi ve kablo segimi ylk-
leme suresi igin 6énemli birer faktérdir. Bu nedenle asagidaki tablo Gzerinden tim
cihazlarin kapasitans toplami olusturulmalidir. Anahtarlamali gi¢ kaynagi imalatgi-
lari isletme kilavuzlarinda ¢ogunlukla ylklenebilecek kapasitanslara ait teknik bilgi
vermektedirler. Yukleme suresi 1 zaman bélimu 2'den ¢ok daha kisadir. Gerilim
kaynagi cihaz kombinasyonlarini mimkin en yiksek kapasitede givenli olarak ig-
letebilecek yetenektedir.

2. Bu zaman béliminde genelde cihaz i¢i anahtarlamali gli¢ kaynaklari isletmeye gi-
rer. Bu bolim igin en ylksek tiketim toplami hesaplanmalidir. Gig kaynagi bu top-
lam guict en az 100 msn saglayabilmelidir.

3. Anma gucu arahgi. Bagli tum cihazlarin anma gugleri toplami ile gi¢ kaynaginin
anma gucind ortaya gikar.
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Projelendirme
Acil fren direnci ve fren direncinin projelendirmesi

1'den 3'e kadar noktalarin (— B 95) projelendirilmesi i¢in tablo.

Cihaz tipi | Besleme gerili- | Anma akimi |, Maks. agma | Acma darbe sii- | C,.. [WF] girig
mi [A]/ Anma gii- | akimi [A]/ Gii¢ | resi t ;. [msn] kapasitansi
Elektronik (V) cu P, W Pgiis W
MXA MOD1 18-30 0.7/17 2/48 60 600
MXA MOD2 0.95/23 2.2/53 70 600
MXA MOD3 1.3/23 2.1/50 90 600
MXA MOD4 2.2/53 2/48 80 700
MXA MOD5 2.3/55 2/48 80 700
MXA MOD6 32/77 2.5/60 60 1000
MXP MOD1 18-30 0,5/12 03/7 40 100
MXP MOD3 0.8/19 0.6/14 60 500
MXR | 18-30 | 38/91 | 35/84 | 90 | 1000
MXZ 18-30 0.1/25 03/7 60 50
MXC 1/24 2.7/65 400 300
MXM" | 18-30 | o01/25 | o02/5 | 30 \ 50
[ Pw ]
XFE Ana cihazin bir pargasidir
XFP Ana cihaz tzerin- 3 Ana cihazin bilgi-
XEA den beslenme 2 leri igerisinde dik-
kate alinmistir
XIO 1
XIA 1
XGH? 2
XGS?¥ 2

1) DHP11B ile birlikte gegerli
2) Enkoder baglanmamis durumda veriler. Baglanabilecek en yiksek giig: 12 W
3) Enkoder baglanmamis durumda veriler. Baglanabilecek en yiksek giig: 12 W

UYARI

i Bu konudaki diger bilgiler igin "Cok eksenli servo siriici MOVIAXIS® MX" projelendir-
me el kitabina bakiniz.
8.8 Acil fren direnci ve fren direncinin projelendirmesi

Besleme ve geri beslemeli sebeke modult bir MXP, bir fren direnci veya bir acil fren
direnci ile de galistirilabilir.

Fren direnci veya acil fren direnci kullaniimasina projelendirme esnasinda karar verilir.

Alinabilen enerji kosullari g6z 6niinde bulunduruldugunda, fren direnci olarak tasarlan-
mis bir direng acil fren direnci olarak da kullanilabilir, bununla ilgili olarak fren direncle-
rinin teknik bilgilerine bakin.

Acil fren direnci olarak projelendirme ve 6zel uyarilar ilerideki béliumlerde aciklanmak-
tadir.

Fren direnci projelendirme bilgileri "Asiri yuklenme kapasitesi" bdéliminden ve
MOVIAXIS® sistem el kitabindan alinabilir.
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Projelendirme 8

Acil fren direnci ve fren direncinin projelendirmesi

A UYARI

Acil fren direnci veya fren direnci kablolarinda yuksek DC gerilim (yakl. 970 V) mev-
cuttur.

Oliim veya agir yaralanmalar.
» Acil fren direnci ve fren direnci kablolari bu yiiksek gerilime uygun olmalidir.

» Acil fren direnci ve fren direnci kablolarini kurallara uygun monte edin.

A UYARI

Fren direncgleri veya acil fren direncleri Py ile yiklendiklerinde ylzeylerinde 100°C'ye
kadar yuksek sicakliklar olusmaktadir. Genel olarak acil fren direnci ile fren direnci-
nin uzun bir sire i¢cin nominal gucte ¢alistigi kabul edilmelidir.

Yanma ve yangin tehlikesi.

» Uygun bir montaj yeri segin. Acil fren direncleri ve fren direngleri normal olarak
elektrik panosunun ustline monte edilir.

* Acil fren direnci veya fren direncine dokunmayin.
» Gerekli olan 5 dakikalik soguma zamanina dikkat edin.

» Havalandirmaya, montaj alaninin buyukligine ve i1siya hassas pargalara olan
uzakliga énemle dikkat edilmelidir.

DIKKAT

+  MOVIAXIS® ile acil fren direnci veya fren direnci arasindaki kablonun maksi-
mum 100 m olmasina izin verilmektedir.

8.8.1 Acil fren direnci ile ilgili uyarilar

DIKKAT

* Bu boélimde verilen degerler BW... igin gegerlidir, bunun igin acil fren direncleri
olarak kullaniimahdir.

UYARI

Besleme ve geri beslemeli sebeke modulid MXR normal kosullari altinda rejeneratif
olarak uretilen, DC-link tarafindan tamponlanamayan enerjiyi besleme sebekesine
geri verir. Fakat, pratikte bazen besleme ve geri beslemeli sebeke modiili
MXR'nin enerjiyi besleme sebekesine veremedigi durumlar olabilir, 6r.:

jde

* Sebeke kesintisi,

* Sebeke fazi kesintisi (kis sureli de olabilir).

Tahrik Gnitelerinin motorlu galismasi besleme gerilimi olmadan mimkin degildir ve re-
jeneratif enerji DC-link tarafindan sadece sinirli bir élglide alinabilir. Béylece, yukarida
siralanan durumlar tahrik tnitelerinin kontrolsiz bir sekilde ¢calismaya devam etmeleri-
ne veya eger varsa motor freninin devreye girmesine sebep olabilir.
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Projelendirme
Acil fren direnci ve fren direncinin projelendirmesi

Tahrik Unitelerinin kontrolsiiz bir sekilde durmalarini énlemek igin, MOVIAXIS® MXR
ile bir acil fren opsiyonu sunulmaktadir. Bu sayede eksenler yukaridaki agiklanan du-
rumlarda ydénlendirilerek durdurulabilir. Tahrik Gnitelerinde mevcut olan kinetik eneriji
acil fren direnci tarafindan is1 enerjisine donusturdlar.

UYARI

Bu opsiyonel acil fren direnci normal ¢alisma kosullari altinda ¢evrimsel olarak yUk-
lenmez, sadece yukarida agiklanan acil durumlarda yiklenir. BOylece bu fren direnci
acil fren direnci olarak yapilandirilabilir.

j=de

Asagida bir MOVIAXIS® MXR igin bir acil fren direnci projelendirilmesi igin yapiimasi
gerekenler gosteriimektedir.

8.8.2 Acil fren direnci se¢imi

Secim kriterleri
Bir acil fren direncinin se¢imi asagidaki kriterlerce belirlenir:
+ Pik fren glcu
* Termik fren glici

Pik fren giicii

DC-link gerilimi ve acil fren diren¢ degeri, fren direncinin kisa sirede alabilecegi mak-
simum yukdn P, degerini belirler.

Pik frenleme gicl degeri asagidaki sekilde hesaplanir:

U2
Prnax= RDC

UDC, DC-link geriliminin maksimum degeridir ve bu MOVIAXIS® 'de DC 970 V'dir.

Tablodaki her fren direnci dederine ait pik fren glict P, acil fren direngleri tablosun-
da verilmektedir.

Maksimum acil fren direnci giiciiniin tespit edilmesi
Kosul 1

Acil fren direnci maksimum giicl P, acil fren igslemi esnasinda olusan normal maksi-
mum rejeneratif glgten P, ., daha blylk.

Ppeak2 Pmax

Peeak  Tabloda verilen maks. glg (acil fren direncinin isiya donistirebilecegi
maks. glcg).

P..as Acil fren direnci ile DC-link'ten alinmasi gereken maks. gugc.

Kosul 2

Daha 6nce hesaplanan rejeneratif enerji miktarina Wgeneri g0re, bu miktarin acil fren
direnci Uzerinden i1siya donustlrildiga ve termik yikleme olmadigi kontrol edilir.

Winaks X Wiejeneratit

Wi aks Acil fren direncinin alabilecegi maks. enerji miktari
W gjenerati Acil frenleme igslemi esnasinda, uygulamadaki toplam rejeneratif en-
erji miktari
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Projelendirme 8

Acil fren direnci ve fren direncinin projelendirmesi

Termik acil fren giicii
Acil fren direncinin projelendiriimesinde termik acil fren gtict yuku dikkate alinmalidir.
Termik ylklenme toplam acil frenleme isleminin enerji icerigi Uzerinden hesaplanir.
Bu durum acil fren direncinin tim acil frenleme boyunca isinmasini dikkate almahdir.

+ Bagli olan tim eksenlerin ¢alisma profilleri toplamindan maksimum, rejeneratif en-
erjinin hesaplanmasi (ayarlanmis olan acil durma rampalari ve sureler dikkate ali-
narak)

Acil fren direncinin korunmasi

DIKKAT

Acil fren direncinin korunmasi igin SEW-EURODRIVE tarafindan bir termik asiri yik
rolesi onerilir. Harici termik asir yiklenme rolesinde tetikleme akimi direncin anma
akimina gore ayarlanmalidir, bkz. Segim tablosu (- B 100).

Burada kesinlikle motor koruma salteri kullaniimaz.

Dikkat: Asir termik yuklenmede fren direncinin glic kontaklari agilmamalidir. Fren
direnci ile DC-link arasindaki baglanti kesilmemelidir. Bunun yerine asir yik rélesi-
nin (K11) kumanda kontagi acilir, baglanti semalarina bakiniz.

Sebeke gerilimindeki arizalarda besleme ve geri beslemeli sebeke modiilii kullanimi

DIKKAT

Sebeke gerilimindeki sebekenin kesilmesi vb. arizalar fren kiyiciy tetikleyebilir ve bu
durumda fren direncine yuk biner. Bu durum, rejeneratif enerji artik DC-link tarafin-
dan tamponlanamazsa olusur. Bunun sonucu olarak, bagli olan direncin ortalama
yukl asilir ve boylece bimetal koruyucu réle devreye girer (fren direncinin korunma-
sl).

Bunun sebeplerinden biri sebekenin kalitesi olabilir. Sebekenin kalitesi fren direnci-
nin projelendirmesini etkiler. Bu durum 6zellikle fren direnci acil fren direnci olarak
tasarlandiginda énemlidir.

Fren direnci acil fren direnci olarak projelendirildiginde, rejeneratif enerji miktarina
bagh olarak

» bimetal koruyucu rélenin tetikleme kontaklari normal ¢alisma esnasinda da tetik-
lenebilir,

+ acil fren direnci bu yik karsisinda artik gergek acil durumlarda olusacak ener;ji
miktarini i1s1 enerjisine donustiremez. Bu durumda bimetal koruyucu réle devreye
girer.
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Projelendirme
Acil fren direnci ve fren direncinin projelendirmesi

Secim tablosu

Makinede veya tesiste olusan maks. rejeneratif fren gucu ve rejeneratif enerji goz
onlnde bulundurularak, asagidaki tablodaki fren direnclerinden bir acil fren direnci se-
cilebilir. SEW Workbench kullanilarak projelendirilir.

Tip Parga nu- Direng | Tetikle- | Pp,imi [P W, ks

EEE] Q |me Ia'_‘" kW | kW | Absorbe edi-
m'AF'n lebilen enerji
miktari
kW olarak

BW027-006" | 8224226 27 4.7 0.6 34.8 10

BW027-012? | 8224234 27 6.7 1.2 34.8 28

BWO012-015¥ | 8216797 12 11.2 1.5 78.4 34

BW012-015- | 18200109 12 11.2 1.5 78.4 240

01

BW012-025- 8216800 12 14.4 2.5 78.4 360

P

BW012-050 8216819 12 20.4 5 78.4 600

BW006-025- | 18200117 6 20.76 2.5 156 300

01

BWO006-050- | 18200125 6 29.4 5 156 600

01

BWO004-050- | 18200133 4 37.3 5 235 600

01

1) Sabit boru direnci
2) Sabit boru direnci
3) Sabit boru direnci

DIKKAT

Tabloda verilen bilgiler direngler sadece acil fren direnci olarak kullanildiginda ge-
cerlidir ve cevrimsel olarak yuklenmeleri yasaktir.

DIKKAT

Bir acil fren yapildiktan sonra, yeniden bir acil fren yapmadan énce en az 5 dakika
beklemelisiniz.

8.8.3 Fren direnci ile ilgili uyarilar
Fren direngleri ile ilgili bilgiler icin MOVIAXIS® sistem el kitabina bakiniz.

8.8.4 Fren direnci segimi

Fren direnci projelendirme bilgileri "Asiri yiklenme kapasitesi" boliminden ve
MOVIAXIS® sistem el kitabindan alinabilir.

100 &l kitab MXR80.. - Gok eksenli servo silriicii MOVIAXIS®



Projelendirme 8
Dusuk sebeke gerilimindeki ¢ikis glcl

8.9 Dusiik sebeke gerilimindeki ¢ikis glicu

Sebeke gerilimi 400 V anma gerilim degerinin altina distigunde, MXR'nin glicu azalir.

80
75
"

70 /

65

60
s —P (75kW)
x 55 ===P (50kW)
o

50 i

- "——‘

45 -

40

35

30

340 360 380 400 420 440 460 480 500 520 540
v line vl

2989030667

8.10  Asin yiiklenme kapasitesi

Projelendirilen eksen moddllerine gére uygulamada bir asir yik talebi olusur.
Grafical Workbench kullanilarak agagidaki degerler hesaplanir:

+ gerekli gug,

* bir fren direnci gereksinimi,

+ fren direncinin teknik bilgileri.

SEW-EURODRIVE, asagidaki fren direnglerini 6nermektedir:

MXR 50 kW MXR 75 kW
BW012-015 BWO006-025-01

Fren direngleri ile ilgili bilgiler igin MOVIAXIS® sistem el kitabina bakiniz.
Asir yiklenme kapasitesi tablosu

Gii¢ kademesi Gerilim (V) Asin yiik (%)

MXR 50 kW 360 — 380 <160
381-480 <200

MXR 75 kW 360 — 380 <110
381-480 <200

8.11 Eszamanlamalarin dikkate alindigi sebeke beslemesi projelendirmesi

Bu bélimde bir sebeke beslemesinde birden fazla MXR besleme ve geri beslemeli se-
beke modiili ile galisma, eszamanlama konusu da g6z éniinde bulundurularak ele ali-
nacaktir.

EI Kitabi MXR80.. - Cok eksenli servo sirici MOVIAXIS® ] ()]



Projelendirme
Eszamanlamalarin dikkate alindi§i sebeke beslemesi projelendirmesi

8.11.1 Giris

"Sebeke beslemesinin projelendiriimesi” (- B 91) boliminde belirtilen projelendirme
bilgilerinde her besleme ve geri beslemeli sebeke modilinin digerlerinden bagimsiz
olarak calistirildigi varsaylimaktadir. Bu sayede, bir besleme hattindaki tim besleme
ve geri beslemeli sebeke modiilleri es zamanl olarak kullanilabilir.

UYARI

Bir besleme hattindaki birden fazla besleme ve geri beslemeli sebeke moduliini dev-
reye almadan 6nce SEW-EURODRIVE'a daniginiz.

e

Asagida verilen projelendirme direktifi sayesinde birden fazla besleme ve geri besle-
meli sebeke moduliina verilen bir sebeke beslemesine (trafo) monte ederken daha kii-
¢uk bir sebeke beslemesi (trafo) kullanildiginda es zamanlilik géz éniinde bulunduru-
labilir.

Sebeke beslemesini (trafo) mimkin oldugu kadar ekonomik boyutlandirabilmek igin,
bagh olan besleme ve geri beslemeli sebeke modiillerinin ¢ikis kati etkinlestirmesi
DIO0O0 devreye alinip devre disi birakilabilir. Bu sayede sadece o anda aktif olan (etkin-
lestiriimis) besleme ve geri beslemeli sebeke modulinin minimum nominal giict d6lgu-
lebilir.

8.11.2 Cikis katinin etkinlestirilmis ve kilitlenmis durumlari arasindaki anahtarlama sirasi

Besleme ve geri beslemeli sebeke modullerinin etkinlestiriimelerinin kapatilabilmesi
veya devreye alinabilmesi i¢in "DI00 ¢ikis kati etkinlestirme" kullanilir.
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Eszamanlamalarin dikkate alindigi sebeke beslemesi projelendirmesi

Calistirma sirasi igin yapilacak islemler asagidaki semada gosterilmektedir:

DC 24V
(X5a)

Acil Stop tusu

Acil Stop Rolesi

DIOO0 Cikis kati enable

"Enable / Yol verme"
(X10.2)
PO1/1 **

"Sebeke agik" igin hazir
(X11.2)

PI1/1 **

Sebeke kontaktori etkin-
lestirme kontagi (x19.1/x19.2)

"Sebeke kontaktoru
acik" tusu

Sebeke kontaktori
(K11)

"Sebeke kontaktori acgik”
geri bildirimi
(X10.4)

"MXR ¢alismaya hazir"
(X11.1)

PI1/0 **

Sebeke gerilimi*
(X1.1...X1.3)

DC-Link gerilimi*
(X4.1/X4.2)

DC 24V [ \

S

|
| Acil Stop durdu
|
|

Pt

i
|
|
|
| |
; t> 100 ms, : : I I
: I | | |
| | |
! I | |
i ‘ 1 :
I by ! I I
I b ! I I
! l l :
| 1 ;o |
; o _. '.100ms ! ‘
I o ! | |
| | |
! - I
l 400V ! | . |@ i
| ! | | |
: . | |
! | l |
| ! ! I
| ‘ | yakl. 750 V_|
| ' yakl. 560 V_/” ;
| |
| |
| |
| |
1
|

t—»
12021591307

Cikis kati dogrudan "Sebeke acik icin hazir"dan sonra etkinlestirilebilir.

Cikis kati etkinlestirme geri alindiktan hemen sonra sebeke kontaktori etkinlestirilebilir. Besleme ve
geri beslemeli sebeke modiili simdi "Stand-by" konumundadir ve bagil kisa devre gerilimi u, hesap-
lamada g6z 6niinde bulundurulmasina gerek yoktur.

Cikis kati etkinlestirildiginde ¢alismaya hazir olma gergeklestirilir.

"MXR galismaya hazir" sinyali 100 msn gecikme ile verilir ve tahrik Gnitelerinin etkinlestiriimeleri bek-

lenmelidir.

Semanin agiklanmasi arka sayfada devam ediyor.

El Kitabi MXR80.. — Cok eksenli servo siiriicii MOVIAXIS® 1 03



8 Projelendirme

Eszamanlamalarin dikkate alindi§i sebeke beslemesi projelendirmesi

* Sebeke gerilimi AC 400 V'de
** Fieldbus lizerinden kontrolde

**  Acil stop ayirma gecikmesi sadece gegerli sistem ve llkeye 6zel emniyet talimatlari ile migteriye ait
talimatlara gére olmahdir.

UYARI

Burada anlik giictin (%200'e kadar) sebeke beslemesini (trafoyu) asiri yliklememesi-
ne ve etkinlestirilen tim besleme ve geri beslemeli sebeke modiillerinin toplam giici-
niin sebeke beslemesini (trafoyu) asir yiklememesine dikkat edilmelidir.

[
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Projelendirme igin kontrol listesi

8.12 Projelendirme igin kontrol listesi

Bir sebeke geri beslemesi kullanilmasi durumunda arizasiz bir ¢alisma igin belirli bazi
taleplerin yerine getiriimesi gerekir. Bu taleplerin en énemlileri bu kontrol listesi ile sor-
gulanir. Kontrol listesi drline 6zel dokiimantasyona ek olarak kullanilan bir yardimci
malzemedir. Burada amag, bir MOVIDRIVE® MDR veya MOVIAXIS® MXR sebeke geri
beslemesinin galismasinin kontrol edilmesidir.

Bu dokiman Urtine 6zel dokimantasyona ek olarak kabul edilmelidir, onun yerine kul-
lanilamaz. Urline ait dokiimantasyondaki veriler bu dokiiman dikkate alinmadan mut-
laka g6z 6nunde bulundurulmalidir.

8.12.1 Kontrol listesi

Besleme ve geri beslemeli sebeke modulinin kullanilacagr sebeke beslemesinin (tra-
fonun) teknik bilgileri nelerdir?

Sebeke beslemesi / Trafo

Nominal gug¢ kVA
Nominal sebeke gerilimi \Y
Sebeke frekansi Hz
Nominal kisa devre gerilimi uy %
Sebeke bicimi, 6rnegin TT, TN

THD degeri, gerektiginde Eneriji %

Dagitim Kurumuna sorun

Bu sebeke beslemesinde (trafo) baska
besleme ve geri beslemeli sebeke mo-
dulleri de var mi?

Evetse
* kag adet?
+ toplam gug nedir?

Reaktif kompanzasyon sistemi var
mi?

Varsa, bunlarda sebeke sok bobinleri
var mi?

Sebeke beslemesine (trafo) kadar m
olan kablo uzunlugu

Ortam sartlar

Yerlesim yeri (sehir, tasra)

Ortam sartlar °C
Montaj yikseklidi (deniz seviyesinden) m
Bagil nem orani %
Genel bilgiler

Besleme ve geri beslemeli sebeke
moduli ¢alistirma ile ilgili hangi dene-
yimler mevcut?
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Projelendirme
Projelendirme icin kontrol listesi

Besleme sebekesinde bir jenerator

(6rnegin, acil akim dizel jeneratéri)
veya geri besleme ile ayni zamanda
calistirilan bir UPS takili mi?

Digerleri, notlar
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